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Grau en Enginyeria Robotica
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INFORMACIO GENERAL

Branca de coneixement: Enginyeria i Arquitectura

Ensenyament: presencial
Nombre de credits: 240 ECTS
Nombre de places: 60
Llengiies utilitzades: castella

OBJECTIUS GENERALS ]

El titol de graduat o graduada en Enginyeria Robotica esta orientat a la insercio laboral del graduat o graduada en moltes
activitats relacionades amb I'enginyeria robotica, i alhora, permet accedir als nivells d'especialitzacio que possibilita
I'estructura ciclica de formaci6 universitaria a partir dels acords de Bolonya.

L'objectiu general del nou titol de graduat o graduada en Enginyeria Robotica és preparar professionals amb una formacio
ampliaisolida que els capacite per a realitzar tasques d'enginyeria en totes les fases del cicle de vida de sistemes, aplicacions
i productes que estiguen relacionats amb la robotica, aplicant el coneixement cientific i els metodes i técniques propis de
I'enginyeria. Amb caracter general, el graduat o graduada en Enginyeria Robotica esta capacitat per a aprendre a coneixer,
fer, conviure i ser, en el seu ambit personal, professional i social, d'acord amb el que recull I'informe de la UNESCO sobre les
perspectives de I'educacio en el segle XXI.

COMPETENCIES I

COMPETENCIES GENERALS

= Saber resoldre problemes d'enginyeria aplicant coneixements de matematiques, fisica, quimica, informatica, disseny,
sistemes mecanics, electrics, electronics i automatics per a establir solucions viables en I'ambit de |a titulacié.

= Capacitat d'utilitzar eines informatiques per al modelatge, la simulacid i el disseny d'aplicacions d'enginyeria.

= Posseir i comprendre els coneixements que possibiliten ser original en el desenvolupament o aplicacié d'idees per a
resoldre problemes d'enginyeria nous o multidisciplinaris, després d'analitzar i entendre les especificacions plantejades.

= Saber les necessitats tecnologiques de la societat i la industria, i ser capag de millorar serveis i processos de produccié
aplicant tecnologia actual de robotica, mitjancant I'eleccié, adquisicio i posada en marxa de sistemes robotics en
diferents aplicacions, tantindustrials com de serveis.

= Ser capac d'obtenir i analitzar informacid sobre les caracteristiques de materials, circuits, elements de maquines, control
automatic, sensors i sistemes informatics, amb la finalitat ultima d'obteniraplicacions robotiques autonomes i flexibles.

= Concebre, calcular, dissenyar i engegar algorismes, equips o instal-lacions en I'ambit de la robdtica, per a aplicacions
industrials o de serveis, tenint en compte aspectes de qualitat, sequretat, criteris mediambientals, us racional i eficient de
recursos.

= Saberaplicar noves tecnologies de robotica als diferents sectors empresarials, especialment els industrials i de serveis per
amillorar-ne la competitivitat.

= Ser capac d'integrar en la societat robots aplicant criteris etics adequats quan siguen necessaris i saber transmetre els
beneficis que pot aportar la robotica, sense ignorar els riscos d'una aplicacié incorrecta.
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COMPETENCIES ESPECIFIQUES

= Desenvolupar la capacitat de I'alumne per a aplicar, tant des d'un punt de vista analitic com numéric, els coneixements
sobre algebra lineal, calcul diferencial i integral, equacions diferencials i en derivades parcials, aixi com variable complexa,
adiferents problemes matematics que es plantegen en sistemes robotics.

= Entendre i saber aplicar en problemes d'enginyeria els fonaments fisics en qué es basa I'enginyeria de la robotica: estatica,
cinematica, dinamica, mecanica, termodinamica, electromagnetisme i circuits electrics.

= Coneixer els principals aspectes de I'estructura i propietats quimiques i funcionals dels materials amb I'objectiu de ser
capac de determinaraquells més adequats pera una aplicacio en robotica.

= Coneixer i avaluar I'estructura i components basics dels computadors. Coneixer, saber utilitzar i integrar els sistemes
operatius i sistemes encastats, aixi com les seues caracteristiques de multitasca o comunicacio entre aplicacions.

= Interpretar el funcionament del codi font d'un programa. Definir els tipus de dades necessaries per a la representacio de la
informacid. Dissenyar algorismes i codificar-los amb diferents técniques de programacio, especialment en sistemes
robotics. Verificar el correcte funcionament d'un programa.

= Tenir capacitat de visio espacial i coneixement de les técniques de representacié grafica, que permeten el disseny i la
interpretacio de planols de sistemes mecanics i de circuits electrics i electronics. Coneixer i saber utilitzar programes
informatics de disseny i visualitzacio d'esquemes de circuits, estructures i mecanismes.

= Coneixer I'evolucio historica dels robots, classificacio, tipus, estructura i morfologia dels robots. Identificar i coneixer la
funcionalitat dels components d'un robot.

= Entendre els principis d'estructures, maquines, mecanismes, articulacions i sistemes de transmissio de moviment, i saber
aplicar-losen I'enginyeria de sistemes robotics.

= Coneixer com funcionen els sistemes hidraulics i pneumatics per a accionaments robotics, i saber aplicar-los en la resolucid
d'aplicacions de robotica.

= Tenir coneixements dels aspectes fonamentals de ciéncia i tecnologia de materials més adequats per a la construccio de
robots de diferents tipus. Coneixer els aliatges metal-lics, materials no metal-lics, noves tendéncies i les seues estructures i
morfologies.

= Saber aplicar els principis de resisténcia de materials i comportament elastic (deformacio, traccid, traccio, flexio, unions) i
ser capac de determinar els més adequats per la seua resisténcia i durabilitat pera aplicar-los en robotica.

= Conéixer els principis de teoria de circuits i els fonaments d'electrotécnia i electronica (analogica, digital i de poténcia), i ser
capac d'analitzar circuits existents, o dissenyar-ne de nous, per a sistemes robotics o altres sistemes auxiliars.

= Coneixer i entendre el funcionament de les maquines eléctriques, especialment motors de CA i CC, i saber aplicar-los en
I'analisi i disseny d'actuadors en sistemes robotics.

= Coneixer les eines matematiques i aplicacions informatiques més adequades per al modelatge i analisi de sistemes lineals i
no lineals, i ser capac d'analitzar el seu comportament dinamic.

= Sercapag de modelarisimularaspectes de cinematica, dinamica, estructures i mecanismes per a poder dissenyar i analitzar
sistemes robotics.

= Tenir capacitat per a abordar problemes de cinematica i dinamica associats al disseny, construccio i analisi de robots. Saber
utilitzar i dissenyar algorismes per a generar les trajectories de moviment, amb suficient precisié per a posicionar
adequadamentdiferents tipus de robots.

= Coneixer diferents classes de dispositius sensors usats per a capturar informaci6 del mateix robot i del seu entorn, aixi com
els seus principis de funcionament. Saber aplicar els metodes i tecniques per a mesurar, processar, fusionar i representar la
informacio captada.

= Coneixer com es controlen els diferents tipus d'actuadors mitjancant amplificadors, servos, valvules, o variadors, per a
saberescollir, utilitzar i programar I'element més adequat.

= Analitzar i entendre la configuracié d'un sistema de control automatic per a modificar-lo o actualitzar-lo mitjancant les
técniques que permeten dissenyar, configurar i ajustar controladors.

= Coneixer com funcionen i es programen els controladors logics o automats, i saber utilitzar-los en el desenvolupament de
sistemes robotics automatics.

= Coneixer quins son les fonts d'energia més adequades per a robots fixos o autonoms. Entendre el funcionament i les
caracteristiques de diferents fonts d'energia autonomes, com bateries, piles de combustible o cél-lules solars, i tenir la
capacitat de seleccionar-ne |'adequada per a cada aplicacio de robotica autonoma.

= Ser capac d'aplicar les técniques de control cinematic i dinamic, planificacio i programacié de robots, i altres sistemes
d'automatitzacio associats, en diferents situacions.

= Saber seleccionar un robot per a la seua implantacio en una aplicacié tenint en consideracio les especificacions i els
estandards existents.

= Estaral correntde les noves tendéncies en sistemes robotics, especialment en robots industrials, humanoides, bio-inspirats,
nano i microrobotica, robotica social, telerobotica, robots assistencials i saber els camps d'aplicacié en que son eficacos.

= Coneixer i utilitzar les mesures de seguretat per a entorns robotics industrials o de serveis en els quals intervenen les
persones, tenint en compte els estandards técnics corresponents en aquest aspecte i les consideracions etiques quan siguen
pertinents.
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Coneixer els diferents mitjans de locomoci6 aplicables a la robotica, les seues particularitats dinamiques i camps

d'aplicacio més adequats (rodes, erugues, potes, aeris i altres).

Coneixer les tecniques d'intel-ligéncia artificial utilitzades en robotica industrial i de serveis, saber com utilitzar-les en

aplicacions robotiques fixes i mobils.

Ser capac d'aplicar métodes de reconeixement de patrons i d'aprenentatge computacional en I'analisi de dades sensorials i

perala presa de decisions en sistemes robotics.

Ser capag d'aplicar técniques per a la interaccié entre sistemes robotics i persones. Coneixer els sistemes cognitius i

d'aprenentatge que es poden aplicar a la robotica.

= Saber com aplicar els principis d'arquitectures de xarxa, protocols i tecnologies de xarxes actuals per a comunicar els
elements d'un sistema robotic entre si i amb altres equips informatics. Coneixer les caracteristiques i estandards de
comunicacions per a ambit industrial, i saber escollir els adequats per a aplicacions de robotica en entorns de treball
especials.

= Coneixer i entendre les tecniques per a deteccio, reconeixement o sequiment d'elements dins de I'entorn d'un robot, i saber
utilitzar o desenvolupar algorismes per a aplicar aquestes técniques.

= Saber com funcionen diferents tipus de sistemes de navegacio, localitzacié i mapes, per a sistemes robotics, i els ambits

d'aplicacio en qué pot usar-se (interiors, aeri, terrestre, mari...).

Ser capac d'establir sistemes robotics cooperatius i multirobot aplicant les técniques adequades.

Tenir capacitat peradissenyar i projectar sistemes robotics i la seua implantacid industrial i en I'ambit dels serveis.

= Coneixer, entendre i saberaplicar metodologies d'analisii validacio d'oportunitats de negoci en I'ambit de la robotica.

COMPETENCIA TREBALL DE FI DE GRAU

= Exercici original que s'elabora individualment i que cal presentar i defensar davant un tribunal universitari, consistent en
un projecte en I'ambit de I'enginyeria robotica de naturalesa professional en el qual se sintetitzen i s'integren les
competeéncies adquirides en els ensenyaments.

COMPETENCIES TRANSVERSALS DE LA UA

= Capacitatsinformatiquesiinformacionals.

= Sercapac de comunicar-se correctament tant de manera oral com a escrita.
= Capacitat d'analisiisintesi.

= Capacitat d'organitzacio i planificacio.

CONTINGUTS: MODULS DEL PLA D'ESTUDIS

El titol de graduat o graduada en Enginyeria Robotica per la Universitat d'Alacant és un ensenyament universitari oficial de
Grau, i el seu pla d'estudis tindra una durada de 240 credits europeus.

Haura de cursar-se el bloc de formacio basica de 60 crédits, el bloc d'assignatures obligatories de 162 crédits (sense explicar
els 12 crédits corresponents al Treball de Fi de Grau) i els 6 crédits d'assignatures optatives oferint-se practiques externes,
angles, emprenedoria i investigacio en Robdtica. L'estudiant té garantida la possibilitat d'obtenir reconeixement académic de
fins a un maxim de sis creédits optatius del pla d'estudis cursat, per la participacio en activitats universitaries culturals,
esportives, de representacio estudiantil, solidaries i de cooperacio.
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ACCES
REQUISITS D'ACCES ]

1. BATXILLERAT LOMCE | PROVA D'ACCES A LA UNIVERSITAT (PAU): encara que s'hi pot accedir des de qualsevol modalitat
de batxillerat, es recomana haver cursat la modalitat de Ciéncies.
Podeu millorar la nota d'admissié al grau examinant-vos, en la PAU, d'assignatures que ponderaran segons aquesta taula:

ASSIGNATURA POND. | ASSIGNATURA POND.
BIOLOGIA 0.1 FISICA 0.2
DIBUIX TECNIC Il 0.2 GEOLOGIA 0.1
DISSENY 0.1 MATEMATIQUES II 0.2
ECONOMIA DE L'EMPRESA 0.2 QUIMICA 0.1

2. BATXILLERATS ANTERIORS AMB O SENSE PAU SUPERADA: I'alumnat que haja fet estudis de batxillerat de plans anteriors
i tinga superada la selectivitat manté la nota d'accés, tot i que pot millorar-la presentant-se a assignatures de la fase
voluntaria de la PAU o a la fase obligatoria (en aquest cas cal fer la fase obligatoria completa).

L'alumnat de I'antic sistema de BUP i COU mant¢é la qualificacio d'accés obtinguda en la prova de selectivitat. Aquests alumnes
poden millorar la nota d'admissio presentant-se a la fase voluntaria de I'actual PAU. Només qui va superar el COU abans del curs
1974/75 (any d'implantacio de la selectivitat) hi pot accedir sense superar proves d'accés.

Els estudiants procedents de sistemes educatius espanyols més antics (estudis de batxillerat amb pla anterior al 1953, estudis
de batxillerat superior, curs preuniversitari i proves de maduresa) poden accedir a estudis oficials de grau amb la nota d'accés
que van obtenir (poden millorar-la a través de fase voluntaria de la PAU).

3. FORMACIO PROFESSIONAL. Titols de tecnic superior de formacio professional, técnic superior d'arts plastiques i disseny o
técnic esportiu superior: s'hi pot accedir des de qualsevol familia professional.

Es pot millorar la nota d'admissio examinant-se, en les PAU, de quatre assignatures, com a maxim, que ponderen segons la taula
de ponderacions de I'apartat 1. . .

4. ESTUDIANTS DE SISTEMES EDUCATIUS DE PAISOS DE LA UNIO EUROPEA O D'ALTRES ESTATS AMB ELS QUALS
ESPANYA HAJA SUBSCRIT ACORDS INTERNACIONALS. Cal acreditacio d'accés expedida per la UNED. Poden recongixer o
examinar-se d'assignatures en les proves de competéncies especifiques (PCE) que organitza la UNED, per a millorar la nota
d'admissio fins a 14 punts, d'acord amb el sistema de ponderacions de la taula del punt 1.

5. ELS ESTUDIANTS DE SISTEMES EDUCATIUS ESTRANGERS, prévia sol-licitud d'homologacio del titol d'origen al titol
espanyol de batxillerat, poden examinar-se de sis assignatures, com a maxim, de les oferides en les proves de competencies
especifiques (PCE) de la UNED (almenys una assignatura troncal comuna).

Se'ls aplicara la taula de ponderacions del punt 1, en cas que s'hagen examinat d'assignatures troncals de modalitat o d'opcid i
les hagen superat.

6. ALTRES: titulats universitaris i assimilats, proves d'accés per a majors de 25 anys (opcio preferent: Enginyeria i Arquitectura),
accés amb acreditacio d'experiéncia laboral o professional (majors de 40 anys), accés per a majors de 45 anys mitjangant prova.

] TRAMITS PER A SOL-LICITAR PLACA

= Limit admissio de places: 60

= Preinscripcio: mitjan juny - comencament de juliol

= Publicacid de resultats d'admissid i espera: mitjan juliol

= Matricula: els que resulten admesos després de la publicacié dels resultats es matricularan en els terminis que s'establisquen
atravésd'Internet.
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PERFILS PROFESSIONALS DEL TITOL

La importancia de I'activitat professional relacionada amb la robotica no €s solament actual si no que es veura incrementada
enormement en la proxima década per les propies necessitats del mercat. De fet les principals multinacionals en el sector
tecnologic estan adquirint empreses de robotica, fet que suposa una aposta clara per a un mercat que s'espera que es dispare
comercialment en molt poc temps. Google Tec va comprar el 2013 huit empreses de robotica, entre les quals hi havia Boston
Dynamics, empresa capdavantera en el sector. Apple també ha adquirit empreses de robotica. Microsoft ha adaptat els seus
sistemes operatius perque puguen usar-los robots. Per tant, la robotica és una realitat, no solament en I'ambit industrial, sind
també ja en el sector dels serveis i les seues aplicacions inherents que requereixen ja avui dia i previsiblement amb una forta
demanda en el futur proper, d'enginyers formats en les tecnologies i técniques necessaries que garantisquen disposar dels
coneixements necessaris per a afrontar aquest repte tecnologic.

A continuacio es presenta una relacio de sectors associats a I'ambit de la robotica en els quals els graduats o graduades en
Enginyeria Robotica podrien desenvolupar professionalment la seua activitat.

Sector de la industria

En aquest sector els graduats o graduades en Enginyeria Robotica estarien capacitats per a dissenyar, desenvolupar, adaptar o
mantenir cél-lules robotitzades de fabricacid, perque puguen ser integrades de manera adequada en linies de produccio.
D'aquesta manera augmentaria la productivitat, competitivitat i qualitat de diferents sectors productius, factors que en conjunt
son cada vegada més necessaris, especialment per a la petita i mitjana empresa. La Comunitat Valenciana i en particular la
provincia d'Alacant compta amb un gran nombre d'aquest tipus d'empreses en sectors tan diversos com el calcat, marbre i pedra
natural, joguet, sector alimentari, fusta i moble, plastic i cautxu, ceramica, textil i construccid. Els coneixements
multidisciplinaris relacionats amb la branca industrial i informatica de base d'aquests graduats o graduades els converteix en
excel-lents enginyers capacos d'abordar la necessitat exposada.

També associat al sector industrial poden realitzar tasques d'assessorament, control de qualitat i gestio del manteniment dels
robots dins dels departaments d'enginyeria o produccio.

Sector dels serveis

La robotica de serveis €s un sector ja iniciat que tindra, a més, un creixement enorme en un futur molt proxim. Les seues
aplicacions son molt diverses, principalment en serveis personals (assisténcia a persones grans, discapacitats i xiquets,
acompanyant o assistent personal, neteja i sequretat doméstica, etc.), i serveis professionals (neteja de carrers, vigilancia
urbana, inspeccid i manteniment d'infraestructures, company de treball, medicina, construccid, agricultura, etc.). La majoria dels
sectors i aplicacions esmentades tenen un nivell d'automatitzacio baix o molt baix, i ocupen un cert nombre de treballadors en
activitats tedioses i, en alguns casos, perilloses. A més, el continu envelliment de la poblacio, sense mesures efectives per a la
seua cura i oci, fa cada vegada més necessari el desenvolupament de robots per a aquest sector de la poblacid, un sector en el
qual el que els graduats o graduades en Enginyeria Robotica podrien desenvolupar la seua tasca professional.

Sector de la investigacio

Finalment la investigacio en I'ambit de la robotica. Encara que la robotica industrial esta ben establida des de fa decades i la de
serveis esta en una fase incipient, les dues presenten grans possibilitats d'investigacid i desenvolupament que donen lloc a la
robotica avancada, en la qual els graduats o graduades en Enginyeria Robotica estarien perfectament formats per a continuar
estudis de masters com els de Automatica i Robotica o altres d'afins, i posteriorment estudis de doctorat.

Professions per a les quals capacita: la professio d'enginyeria robotica no és, en el moment de redactar aquest document, una
professio requlada.
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CONTINUACIO D'ESTUDIS

El titol de graduat en Enginyeria Robotica permet I'accés a masters de caracter professional o investigacid i altres postgraus
atenenta la normativa vigent.

La continuacio natural del grau en Enginyeria Robotica és el master en Automatica i Robotica, a fi de donar equivaléncia
internacional als estudis d'aquesta disciplina.

Si el graduat o graduada vol ampliar els seus coneixements en altres branques afins pot optar per aquests masters que ofereix
I'Escola Politecnica Superior: master universitari en Desenvolupament d'Aplicacions i Serveis Web, master universitari en
Desenvolupament de Programari per a Dispositius Mobils, master universitari en Enginyeria Informatica, master universitari en
Enginyeria de la Telecomunicacio, master universitari en Tecnologies de la Informatica.

CENTRE

1

2 ENGINYERIA ROBOTICA

Escola Politécnica Superior

Campus de Sant Vicent del Raspeig

Ctra. d'Alacant s/n 03690 Sant Vicent del Raspeig (Alacant)
Teléfon: 965903648 Fax:965903644

eps@ua.es www.eps.ua.es/va/

WWW.Ua.es
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ESTRUCTURA DEL PLA D'ESTUDIS

PER TIPUS DE MATERIA

TIPUS DE MATERIA CREDITS
Formacio basica (FB) 60
Obligatories (OB) 162
Optatives (OP) 6
Treball de Fi de Grau (OB) 12
Total Credits 240
v
DISTRIBUCIO PER
PRIMER CURS
SEMESTRE 1 (30 ECTS) SEMESTRE 2 (30 ECTS)
cobl | ASSIGNATURA TIPUS | ECTS | cobl | ASSIGNATURA TIPUS | ECTS
33701 Kgmxgggsl DE MATEMATIQUES B 6 33706 ;gmgl\:gggs“ DE MATEMATIQUES B 6
53703 | FONAMENTS SUiM'CS DE FB 6 | 33708 | COMPUTADORS FB 6
33704 | PROGRAMACIO | FB 6 33709 | PROGRAMACIO II oB 6
33705 | EXPRESSIO GRAFICA FB 6 33710 'F’(“('J%'Q%'SAA 'ENGINYERIA OB 6
SEGON CURS
SEMESTRE 3 (30 ECTS) SEMESTRE 4 (30 ECTS)
cobl | ASSIGNATURA TIPUS | ECTS | copi ASSIGNATURA TIPUS | ECTS
33711 Q’F‘,"Etfgl'g DE MATEMATIQUES FB 6 | 33716 | RESISTENCIA DE MATERIALS 0B 6
33712 | AMPLIACIO DE FiSICA FB 6 33717 FONAMENTS D'AUTOMATICA OB 6
33713 | TECNOLOGIA DE MATERIALS OB 6 33718 | PROCESSADORS INTEGRATS oB 6
33714 | TECNOLOGIA ELECTRICA oB 6 | asrro | MECANISMES |MODELATGE DE oB 6
33715 | TECNOLOGIA ELECTRONICA OB 6 33720 | SENSORS | INSTRUMENTACIO OB 6
TERCER CURS
SEMESTRE 5 (30 ECTS) SEMESTRE 6 (30 ECTS)
cobl | ASSIGNATURA TIPUS | ECTS | copl ASSIGNATURA TIPUS | ECTS
33721 | AUTOMATITZACIO oB 6 33726 | SISTEMES INTEL-LIGENTS oB 6
33722 | ENGINYERIA DE CONTROL OB 6 33727 | COMUNICACIONS oB 6
33723 | ALGORISMIA oB 6 33728 | PROGRAMACIO DE ROBOTS OB 6
33724 | VISIO PER COMPUTADOR oB 6 33729 | CONTROL DE ROBOTS oB 6
33725 | SISTEMES ENCASTATS OB 6 33730 | SISTEMES DE PERCEPCIO OB 6
QUART CURS
SEMESTRE 7 (30 ECTS) SEMESTRE 8 (30 ECTS)
coDl | ASSIGNATURA TIPUS | ECTS | copl ASSIGNATURA TIPUS | ECTS
33731 | MANIPULADORS oB 6 33736 SISTEMES MULTIROBOT oB 6
33732 | ROBOTS MOBILS OB 6 33737 Eggéﬁfggs DE SISTEMES oB 6
33733 | ROBOTICA DE SERVEIS oB 6 33739 TREBALL DE FI DE GRAU " oB 12
33734 | TELEOPERACIO OB 6 33738 PRACTIQUES EXTERNES
33735 | EMPRESA oB 6 33541 ANGLES | op 6
38746 E’I:IAFI’?%%’\‘OEF?COARIA | INVESTIGACIO

“ Previament a I'avaluacio del Treball de Fi de Grau, I'estudiant ha d'acreditar les competeéncies en un idioma
estranger. Entre altres formes d'acreditacio, en la Universitat d'Alacant es considera necessari superar com a
minim, el nivell B1 del Marc de Referéncia Europeu per a les llengiies modernes, que podra ser elevat en el
futur.
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PLA D'ESTUDIS

GRAU EN ENGINYERIA ROBOTICA

PRIMER CURS - SEMESTRE 1 (30 ECTS)

33701

FONAMENTS DE
MATEMATIQUES
APLICADES |

FB

Equacions i sistemes d'equacions lineals. Espai vectorial i
espai vectorial elucidel. Aplicacions lineals.
Transformacions ortogonals. Diagonalitzacio
d'endomorfismes.  Diagonalitzaci6 ortogonal. ~Formes
quadratiques. Moviments en l'espai afi euclidia. Coniques.
Introduccid a la teoria de grafs.

33702

FONAMENTS FiSICS DE
L'ENGINYERIA |

FB

Introduccié: mesures i unitats. Cinematica i dinamica de la
particula i els sistemes de particules. Fonaments d'estatica.
Treball i energia. Oscilllacions i ones. Fonaments de
termodinamica.

33703

FONAMENTS QUIMICS DE
L'ENGINYERIA

FB

Estructura de la matéria. Enllag i forces intermoleculars.
Equilibri quimic i reactivitat: fonaments d'acid-base i
d'oxidacié reduccié. Corrosié. Quimica dels polimers, i
processos de degradacid.

33704

PROGRAMACIO |

FB

Programacié procedural: tipus de dades elementals,
estructures de control, programacié modular, recursivitat
basica, tipus de dades estructurades. Entrada/eixida.
Fitxers. Eines basiques de programacid.

33705

EXPRESSIO GRAFICA

FB

Normes basiques de Dibuix tecnic: Fonaments dels
sistemes de representaci6 normalitzats; Fonaments de
geometria descriptiva; Vistes; Corts i seccions; Muntatges,
especejaments i conjunts; Acotacid; Croquis. Interpretacio
de planols: Normes de dibuix técnic aplicat a I'enginyeria
robotica. Fonaments del sistema axonomeétric:
Perspectives; Disseny assistit per ordinador; croquis
parametric; modelatge basic; generacié i acotacié de
planols en 2D i 3D propis de I'enginyeria robotica.

PRIMER CURS - SEMESTRE 2 (30 ECTS)

33706

FONAMENTS DE
MATEMATIQUES
APLICADA Il

FB

Aproximacié local d'una funci6. Calcul en diverses
variables. Integracié mudultiple. EDO’s de primer ordre.
Sistemes d'EDO’s lineals de primer ordre. Métodes de
Runge-Kutta, per a equacions i sistemes d'EDO’s.

33707

FONAMENTS FiSICS DE
L'ENGINYERIA I

FB

Camp eléctric. Corrent eléctric. Camp magneétic. Induccio
magnetica. Circuits de corrent continu i alterna. Ondes
electromagnétiques. Fonaments optics per a la robotica.

33708

COMPUTADORS

FB

Logica digital; Estructura i funcionament d'un computador;
Representacié i codificaciéo de la informacio; Arquitectura
d'un computador; Avaluacié d'un computador.

33709

PROGRAMACIO I

OB

El paradigma orientat a objectes: motivacié i historia i
metes. Caracteristiques basiques dels llenguatges orientats
a objectes. Classes i objectes. Relacions entre objectes.
Heréncia. Polimorfisme i enllag dinamic. Genericitat.
Excepcions. Proves unitaries. Programacié dirigida per
esdeveniments. Tipus abstractes de dades: definicio i
formalitzacié. Organitzaci6 de memoria. Estructures de
dades lineals: llistes, piles i cues. Estructures de dades
complexes: arbres i grafs.

33710

INICIACIO ATENGINYERIA
ROBOTICA

OB

Historia i evolucié de I'enginyeria. Historia i evolucio de les
maquines automatiques. Historia i evolucié de la robotica.
Disciplines i tecnologies involucrades. Identificar i conéixer
les funcionalitats dels components d'un robot. Morfologia:
estructura i funcionalitats basiques. Classificacid dels
robots. Sectors d'aplicaci6 i noves tendéncies.
Competicions robotiques.

WWW.Ua.es
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SEGON CURS - SEMESTRE 3 (30 ECTS)

Nombres  complexos. Limits, derivades, funcions

AMPLIACIO DE analitiques. Integracié complexa, teorema de la integral de

33711 | MATEMATIQUES FB 6 Cauchy. Seéries funcionals. Aplicacions. Residus i pols.

APLICADES Transformacions conformes. Aplicacions. Introduccié a
I'estadistica.

Cinematica del solid rigid: moviment pla i tridimensional.
Dinamica del solid rigid: moments i productes d'inércia.
33712 | AMPLIACIO DE FiSICA FB 6 Translacio, rotacié i moviment pla qualsevol. Dinamica del
solid rigid en tres dimensions. Vibracions mecaniques:
lliures, esmorteides i forcades.

Propietats generals dels materials. Materials metal-lics:
estructura, fabricacié i processament, propietats en funcio
de Il'estructura obtinguda, materials metal-lics d'aplicacié en
robdtica. Materials polimérics: estructura, fabricacio i
33713 TECNOLOGIA DE OB 6 processament, propietats en funci6 de I'estructura
MATERIALS obtinguda, materials polimerics d'aplicacié en robotica.
Materials compostos: estructura, fabricacio i processament,
propietats en funcié de l'estructura obtinguda, materials
compostos d'aplicacié en robotica. Materials intel-ligents.
Teoria de circuits: components passius i actius (Fonts de
tensio i corrent). Analisi de circuits de CC, CA i resposta
transitoria.  Circuits magnetics. Acoblaments. Relés.
Actuadors Eléctrics: transformadores. Motors de corrent
continu. Motors de corrent altern. Motor pas a pas. Motor
lineal.

Circuits electronics. Diodes, transistors i altres components
electronics. Amplificadors operacionals (AO). Analisi de
circuits amb AO. Soroll en circuits electronics. Fonts
d'energia. Electronica de poténcia. Fonts d'alimentacié
commutades. Bateries. Cél-lules solars.

33714 | TECNOLOGIA ELECTRICA OB 6

TECNOLOGIA OB 6

%718 | ELECTRONICA

h Universitat d’Alacant
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SEGON CURS - SEMESTRE 4 (30 ECTS)

33716

RESISTENCIA DE
MATERIALS

OB

El solid elastic. Hipotesi simplificatives en elasticitat i
resisténcia de materials. Principis i teoremes fonamentals.
Estats tensionals basics. Esfor¢ axial i cortadura pura.
Comportament elastic del solid: tensié, deformacio i
equacions constitutives per a materials isotrops. Llei
d'Hooke. Diagrames d'esforgos. Axil, flector, tallant, torsor.
Flexi6. Analisi de tensions i moviments. Torsi6. Analisi
tensional. Girs deguts a la torsi6. Combinacié d'esforgos.
Estabilitat elastica.

33717

FONAMENTS
D'AUTOMATICA

OB

Identificacié de sistemes i funcié de transferéncia.
Modelatge de sistemes dinamics. Estabilitat. Analisi i
identificacié de la resposta temporal. Analisi de la resposta
transitoria. Lloc de les arrels.

33718

PROCESSADORS
INTEGRATS

OB

Sistema d'l/S. Sistema de memoria. Periférics. Busos.
Processadors digitals de senyal.

33719

MECANISMES |
MODELATGE DE ROBOTS

oB

Mecanismes: teoria de mecanismes; articulacions: tipus;
analisi de moviments; transmissions: mecaniques i flexibles;
engranatges; frens; altres elements: unions, molls i ressorts
mecanics, rodaments. Representacié de la localitzacio
espacial (transformacié homogeénia, cuaternis). Cinematica:
relacions entre sistemes de referéncia; model directe;
model invers; Jacobiano. Dinamica: modelo general;
formulacié de Lagrange-Euler; formulacié de Newton-Euler.
Técniques de simulacié dinamica.

33720

SENSORS |
INSTRUMENTACIO

OB

Condicionament de senyal. Estandards. Sensors optics.
Sensors de posicid, velocitat i acceleracié. Sensors de
localitzacié i orientacié. Sensors de forga, parell i pressio.
Sensors tactils. Detectors de proximitat. Sistemes
d'adquisicié de dades. Instrumentacio.

TERCER CURS - SEMESTRE 5 (30 ECTS)

33721

AUTOMATITZACIO

oB

Automatismes. Nivells d'automatitzacié. PLCs (Automats
programables). Disseny i implementacié mitjangant
llenguatges |IEC 61131-3. Interacci6 home-maquina.
Servomecanismes. Pneumatica i hidraulica. Actuadors i
electrovalvules.

33722

ENGINYERIA DE CONTROL

OB

Control realimentat. Tipus i accions de control: P, PD, PI,
PID. Implementacié discreta de controladors. Control amb
pertorbacions. Control en temps minim. Control en el domini
de la freqiiéncia.

33723

ALGORISMIA

OB

Analisi de I'eficiéncia dels algorismes: complexitat temporal i
espacial. Estructures avancades per a l'organitzacié de la
informacio: arbres de cerca, monticles, taules de dispersio i
altres estructures. Esquemes algoritmics: divideix i
venceras, programacié dinamica i algorismes voragos.
Métodes de recerca i heuristiques: cerca a cegues versus
recerca dirigida, heuristiques admissibles i la cerca guiada
per cotes optimistes i pessimistes, la cerca A*.

33724

VISIO PER COMPUTADOR

oB

Conceptes  d'imatge  digital; Operacions basiques;
Preprocessat i filtrat; Espais de color; Deteccié de
caracteristiques: punts d'interés, contorns, regions;
Segmentacioé d'imatges; Descriptores caracteristiques locals
i globals: per a regions, contorns i punts d'interés; Avaluacié
de caracteristiques i mesures de similitud. Reconeixement
d'objectes i escenes. Sistemes de seguiment en video.

33725

SISTEMES ENCASTATS

OB

Microcontroladors ~ d'altes  prestacions, recursos de
paral-lelisme: programacié especifica, sistemes de temps
real, fonaments de sistemes operatius, biblioteques de
suport, avaluacié de prestacions.

WWW.Ua.es
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TERCER CURS - SEMESTRE 6 (30 ECTS)

Caracteritzacié dels sistemes intel-ligents. Diferents
tecniques d'Intel-ligéncia artificial. Agents intel-ligents.
Sistemes experts. Satisfacci6 de restriccions. SBR.
33726 | SISTEMES INTEL-LIGENTS OB 6 Sistemes experts difusos. Intel-ligéncia computacional
(xarxes neuronals. Computacié evolutiva). Raonament amb
incertesa. Aprenentatge bayesia. Arbres de decisio.
Métodes supervisats i no-supervisats.

Comunicacions industrials: busos i protocols de
comunicacié industrial. Busos de camp i Ethernet industrial.
33727 | COMUNICACIONS OB 6 Paradigmes de comunicacié especifics per a robots.

Comunicacions sense fils. Normativa i legislaci6 en la
comunicacié industrial.
Métodes de programacio i classificacié. Programacié per
43728 PROGRAMACIO DE oB 6 guiat. Programacié textual: llenguatges. Plataformes i
ROBOTS sistemes integres de programacié de robots. Connectivitat i
comunicacié amb interficies robotics.
Estratégies de control. Control cinematic: trajectories,
tecniques de mostreig i interpolacié. Control basat en el
model dinamic: monoarticular i multiarticular. Control de
forga. Control visual.
Fonaments de percepci6 3D; Geometria i formacio:
Calibratge i correspondéncia; Geometria projectiva i
33730 | SISTEMES DE PERCEPCIO OB 6 homografia: Reconstrucci6 des de vistes; Detectors i
descriptores 3D: des de vistes i moviment; Fusié sensorial;
Altres fonts sensorials: veu.

33729 | CONTROL DE ROBOTS OB | 6

h Universitat d’Alacant
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QUART CURS - SEMESTRE 7 (30 ECTS)

Tipus i classificaci6 de manipuladors. Manipuladors
sequencials. Robots amb control numeric. Manipuladors
33731 | MANIPULADORS OB 6 sensorizats. Elements terminals. Tasques industrials
robotitzables. Técniques de manipulacid robodtica.
Manipuladors cooperatius.

Sistemes de locomocid; tipus de robots: amb potes, rodes,
6 aeris i marins; meétodes d'evitacié d'obstacles; planificacio
de trajectories i seguiment de camins; localitzacié d'un robot
mobil; mapeat 2D, 3D i topologic; control reactiu.

Sistemes cognitius. Sistemes d'interaccié home-robot.
Aplicacions: robots médics, relacions amb persones,
tasques domestiques, assisténcia personal, humanoides,
entreteniment.

Sistemes de control de teleoperacié. Sistemes bilaterals
mestre-esclau. Sistemes de control predictiu. Control de
supervisio. Telerobotica. Dispositius per a la interficie de
I'operador. Realimentacié sensorial. Telepreséncia.
Emprendiment i empresa; generacié d'idees i oportunitats
de negoci; metodologies d'analisis i validacié d'oportunitats
de negoci; pla de negoci: modelitzacié dels elements clau
de la iniciativa de negoci i analisi de la viabilitat i rendibilitat
financera; I'empresa d'enginyeria; direccié i gesti6 de
projectes.

33732 | ROBOTS MOBILS oB

33733 | ROBOTICA DE SERVEIS oB 6

33734 | TELEOPERACIO OB | 6

33735 | EMPRESA OB 6

ENGINYERIA ROBOTICA
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QUART CURS - SEMESTRE 8 (FORMACIO OBLIGATORIA 24 ECTS + FORMACIO OPTATIVA 6 ECTS)

Modelatge formal de sistemes multirobot. Control
centralitzat i distribuit. Planificacié en sistemes multirobot.
Interrelacié entre robots. Evolucié i adaptacié en sistemes
multirobot. Patrons de comportament. Sistemes d'eixam.
Tipus i classificacié de projectes. Teoria de projectes,
Enginyeria de projectes. Disseny de cél-lules robotitzades.
Legislacié i seguretat en instal-lacions robotitzades.
Elaboracié d'un Treball de Fi de Grau (TFG) que integre els
continguts formatius rebuts. EI TFG estara orientat al
desenvolupament i a l'avaluacié6 de les competencies
arreplegades en el pla d'estudis.

Realitzaci6 de practiques externes en empreses o
33738 | PRACTIQUES EXTERNES OoP 6 institucions d'acord amb el Protocol de practiques externes
de I'Escola Politecnica Superior de la Universitat d'Alacant.
Els continguts d'aquest curs ens portaran a: adquirir
vocabulari especific i contrastar-ho amb el Iéxic de caracter
general i de les expressions més usuals en el context de la
ciéncia i de la tecnica. Adquirir fluidesa en la lectura critica
33541 | ANGLES | OP 6 dels textos des de la fonetica a la captacié de les idees
principals i secundaries. Adquirir soltesa en I'expressié oral
per a la comunicacié d'aspectes técnics i cientifics.
Practicar la destresa escrita amb especial atencié en
I'estructura de les oracions.

Emprenedoria per a l'enginyer en Robotica. Eixides
professionals de l'enginyer en Robotica. Emprenedoria i
investigacié en robotica. Sistemes de finangament per a

33736 | SISTEMES MULTIROBOT oB 6

PROJECTES DE SISTEMES | g 6

%717 | ROBOTICS

33739 | TREBALL DE FI DE GRAU oB | 12

EMPRENEDORIA | I'emprenedoria en robotica. Transferéncia de la investigacié
38746 | INVESTIGACIO EN OoP 6 i proteccié del Know-how. Redaccié d'informes i documents
ROBOTICA cientifics en robotica. Cerques en bases de dades

cientifigues. Mecanismes de finangament de la investigacio
i innovacié en robotica. Empreses de base tecnologica en el
context universitari.

PREREQUISITS

PRACTIQUES Haver superat un minim de 120 crédits d'assignatures basiques, obligatories o

7% | EXTERNES optatives.

TREBALL DE FI DE Per a cursar el “Treball _de Fi de Grau,‘ I'a!umpat ha_l de lgom'plir el_s requisits
33739 GRAU establits en la “Normativa de permanéncia i continuacié d'estudis per als
estudiants matriculats en titols de grau de la Universitat d'Alacant” vigent.

PROGRAMES INTERNACIONALS DE MOBILITAT
= Programes de Mobilitat Erasmus+ d'estudiants amb finalitats d'estudi: el Programa d'Aprenentatge Permanent
Erasmus esta promogut per la Uni6 Europea amb la finalitat d'incentivar els intercanvis d'estudiants entre els paisos
membres.
= Programa de Mobilitat no Europea: per mitja d'aquest programa, els estudiants de la UA poden cursar una part dels
seus estudis en universitats no europees amb les quals la UA haja subscrit convenis d'intercanvi d'estudiants. Aquest
intercanvi es fara amb I'objectiu de reconeixement acadeémic i d'aprofitament, aixi com d'adequacio al seu perfil
curricular.
PROGRAMES NACIONALS DE MOBILITAT
= Programa de Mobilitat Nacional SICUE: permet als estudiants fer una part dels seus estudis en una altra universitat
espanyola diferent de la propia, amb garanties de reconeixement academic i d'aprofitament, com també
d'adequacid al seu perfil curricular.
= Programa DRAC: té com a objectiu la mobilitat d'estudiants entre les institucions que integren la XARXA VIVES
D'UNIVERSITATS. Inclou diferents convocatories d'ajudes (DRAC-Hivern, DRAC-Formacié Avangada i DRAC-Estiu).
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B DOCENCIA | INNOVACIO EDUCATIVA

Materials, tutories i debats en linia [ Sessions docents | Autoavaluacio en linia /
Noves tecnologies aplicades a I'ensenyament-aprenentatge /| Biblioteques
especialitzades [ Sales d'estudi 24 hores | Préstec, reserves d'ordinadors i de sales en
linia | Processos d'adaptacid als criteris de I'Espai Europeu d'Educacio Superior:
titulacions, continguts, metodologies ensenyament-aprenentatge...

& FORMACIO PRACTICA | OCUPABILITAT

Practiques curriculars i extracurriculares [ Borsa d'ocupacio / Gabinet d'Iniciatives
per a |'Ocupacio (GIPO) / Formacio i orientacio laboral / Centre d'Ocupacio /
Observatori d'Insercio Laboral [ Practiques per a estudiants i titulats en empreses
d'Europa (programa AITANA) / Programa UA-Empreén.

5~ MOBILITAT I INTERNACIONALITZACIO

Idiomes (anglés, francés, alemany, italia, xinés, japonés, rus, arab...) | Beques
d'idiomes / Periodes d'estudis en l'estranger: ambit europeu (Erasmus +) i no
europeu [ Estades linglistiques a I'estiu [ Estudis en altres universitats espanyoles
(Sicue-Drac) / Cooperacio al desenvolupament.

& CULTURA

Tallers i cursos [ Activitats culturals: concerts, teatre, musica, dansa, exposicions... /
MUA ( Museu Universitari) | Teatre i grups teatrals / Grups musicals (Orquestra
Filharmonica, Coral) [ Voluntariat cultural.

&= ESPORTS

Practica lliure /[ Lligues internes | Lligues federades / Campionats Autonomic i
Nacional / Multiples modalitats esportives [ Instal-lacions ampliades.

== ALLOTJAMENT | SERVEIS

Residéncies universitaries / Habitatges per a llogar i compatir [ Cafeteries i menjadors
amb preus especials [ Transport universitari.

B~ RECURSOS TECNOLOGICS

Ordinadors de Iliure accés [ Xarxa sense fil [ Correu electronic personal | Espai web
propi per a publicar [ Avantatges en adquisicié de portatils / Impressio remota de
documents [ Promocid de I'us de programari Iliure (COPLA) / Seu electronica [ Accés a
la UA des de dispositius mobils.

5~ SUPORT | INFORMACIO A L'ESTUDIANT

Servei d'Informacio / CSE (Centre de Suport a I'Estudiant) [ Secretaries dels Centres |
Guia d'Estudiants / Sessions d'acolliment per a estudiants de nou ingrés / Programa
d'Acci6 Tutorial.
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Titols de grau

l ARTS | HUMANITATS

m Espanyol: Llengua i Literatures BB
m Estudis Arabs i Islamics @

m Estudis Francesos B E

m Estudis Anglesos |

m Filologia Catalana DEE

m Historia

m Humanitats B

m Traduccio i Interpretacio (Alemany)
m Traduccio i Interpretacio (Francés)

m Traduccio i Interpretacio (Anglés)

[LCIENCIES SOCIALS | JURIDIQUES

m Administracid i Direccié d'Empreses
(ADE) = EH

m Ciencies de I'Activitat Fisica i I'Esport

m Criminologia

m DretE

m Dret + ADE (DADE) E

m Dret + Criminologia (DECRIM) B

m Dret + Relacions Internacionals (DERRII) B

m Economia

m Enginyeria Informatica + Administracio i
Direcci6 d'Empreses (I’ADE)

m Gastronomia i Arts Culinaries

m Geografia i Ordenaci¢ del Territori

m Gestid i Administracio Publica

m Marqueting B

m Mestre en Educacid Infantil

m Mestre en Educacio Primaria BB

TITOLS DE L'ESPAI EUROPEU D'EDUCACIO SUPERIOR

m Publicitat i Relacions Publiques

m Relacions Internacionals

m Relacions Laborals i Recursos Humans
m Sociologia

m Treball Social

m Turisme

m Turisme + ADE (TADE)

[LCIENCIES

Biologia
Ciencies del Mar
Fisica

Geologia
Matematiques
Quimica

[LCIENCIES DE LA SALUT

Infermeria

Medicina (pendent d'autoritzar)
Nutricio Humana i Dietetica
Optica i Optometria

l ENGINYERIA | ARQUITECTURA

m Arquitectura Técnica

m Fonaments de I'Arquitectura

m Enginyeria Biomedica

m Enginyeria Civil

m Enginyeria en So i Imatge en
Telecomunicacio

+ info:

m Enginyeria Informatica

m Enginyeria Informatica + Administraci i
Direcci6 d'Empreses (I’ADE)

m Enginyeria Multimédia

m Enginyeria Quimica

m Enginyeria Robotica

Programes organitzats per a simultanejar:

n Dos d'aquestes filologies.

E Mestre en Educacié Primaria i Humanitats.

Mestre en Educaci6 Primaria i Filologia Catalana.
Matematiques i Fisica.
ADE i Economia.

E ADE i Marqueting.

Dobles graus internacionals:

Doble Grau Internacional amb la Northwestern State

University (EEUU) (cal tindre superats 120 credits de

ADE).

Doble Grau Internacional en Dret UA - UNIVALI
(Brasil) (cal tindre superats 120 crédits de Dret).

Doble Grau Internacional: Programa Internacional
UA [ Universitat de Bamberg (Alemanya) (estar
matriculat en tercer de grau).

Servei d'Informacio. Universitat d'Alacant.
Teléfon: 965903456 - Fax: 965903755
a/e: informacio@ua.es

Ctra. Sant Vicent del Raspeig, s/n.
Apartat de correus 99. 03080 Alacant.
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