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1. Identificacién da programacién

Centro educativo

Codigo Centro Concello Ar,|o .
académico
36011634 | Politécnico de Vigo Vigo 2023/2024
Ciclo formativo
Cddigo "
da familia Familia profesional . Il dc'> Ciclo formativo Grao Réxime
. ciclo formativo
profesional
ELE Electricidade e electronica CSELEO3 Automatizacion e robatica industrial Ciclos Réxime de
formativos de | adultos
grao superior

Modulo profesional e unidades formativas de menor duracion (*)

Cédigo N Sesions Horas Sesions
ome Curso . ) .
MP/UF semanais anuais anuais
MP0966 | Robética industrial 2023/2024 3 87 104
MP0966_12 | Estrutura e configuracion dos robots industriais 2023/2024 3 30 36
MP0966_22 | Programacién e control de robots industriais 2023/2024 3 57 68

(*) No caso de que o modulo profesional estea organizado en unidades formativas de menor duracion

Profesorado responsable

Profesorado asignado ao médulo | ANTONIO RAMILO MACHADO

Outro profesorado

Estado: Pendente de supervisién inspector




KA XUNTA

CONSELLERI'A DE CULTURA, AN EXO X|||
RH DE GALICIA

EDUCACION, FORMACION

PROFESIONAL E UNIVERSIDADES MODELO DE PROGRAMACION DE MODULOS j BI | C | B

PROFESIONAIS

2. Concrecion do curriculo en relaciéon coa stla adecuacion as caracteristicas do ambito produtivo

Tal e como se establece no Decreto 102/2013 que regula o curriculo do Ciclo Formativo na sta Disposicion Adicional Sexta
(Desenvolvemento do curriculo) no seu paragrafo primeiro, as programaciéns concretaran e adaptaran o curriculo ao contorno socioeconémico do
centro, tomando como referencia o perfil profesional do ciclo formativo a través dos seus obxectivos xerais e dos resultados de aprendizaxe
establecidos para cada mddulo profesional.

No propio Decreto, no detalle do médulo e no seu apartado de Orientaciéns pedagoxicas faise a seguinte descricion:

Este mddulo profesional contén a formacion necesaria para desenvolver proxectos de control secuencial, de aplicacion en sistemas de
control de movemento e/ou robética industrial.

O desenvolvemento deste tipo de proxectos abrangue aspectos como:

- Identificacién dos elementos eléctricos € mecanicos que forman os sistemas de control de movemento e roboética industrial.
- Identificacién dos sistemas de sensorizacidn e percepcion nun contorno robotizado e/ou de control de movemento.

- Desenvolvemento e interpretacion de esquemas de bloques e de conexién.

- Conexioén e montaxe de elementos de captacion e actuacion.

- Establecemento das secuencias de control.

- Configuracion e programacion dos equipamentos de control de movemento e/ou robots industriais.

- Verificacién da posta en servizo.

As actividades profesionais asociadas a esta funcién aplicanse en:

- Seleccion de equipamentos para o control de movemento e/ou robética industrial.

- Desenvolvemento de esquemas do contorno en sistemas de control de movemento e/ou robética industrial.
- Conexidn de sensores e actuadores en contornos robotizados.

- Desenvolvemento de programas de control para robética e/ou o control de movemento.

- Verificacion do funcionamento da automatizacion e dos sistemas asociados."

Ao mesmo tempo, tamén indica que 0 mddulo debe contribuir a acadar os seguintes obxectivos xerais do ciclo:

- Interpretar a documentacion técnica, analizando as caracteristicas de diferentes tipos de proxectos para precisar os datos necesarios para o seu
desenvolvemento.

- |dentificar as caracteristicas dos sistemas automaticos de regulacion e control, partindo das especificacions e das prescricidns legais, para
configurar instalaciéns e sistemas automaticos.

- Determinar elementos de sistemas automaticos, partindo dos célculos e utilizando informacidn técnica comercial para seleccionar os mais
adecuados, segundo as especificacions e as prescricions regulamentarias.

- Aplicar linguaxes de programacion normalizadas, utilizando programas informaticos, para elaborar os programas de control.

- Desenvolver programas de xestion e control de redes de comunicacién, utilizando linguaxes de programacién normalizadas, para configurar 0s
equipamentos.

- Aplicar simboloxia normalizada e técnicas de trazado, utilizando ferramentas gréficas de desefio asistido por computador, para elaborar planos e
esquemas de instalacions e sistemas automaticos.

- Valorar os custos dos dispositivos € materiais que forman unha instalacion automatica, utilizando informacién técnica comercial e tarifas de
fabricantes, para elaborar o0 orzamento.
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- Elaborar follas de ruta, utilizando ferramentas ofimaticas e especificas dos dispositivos do sistema automatico, para definir o protocolo de
montaxe, as probas e as pautas para a posta en marcha.

- Definir a loxistica, utilizando ferramentas informaticas de xestion de almacén, para xestionar a subministracion e o almacenamento de materiais e
equipamentos.

- [dentificar os recursos humanos e materiais, tendo en conta a documentacion técnica, para facer a implantacién da instalacion.

- Resolver problemas potenciais na montaxe, utilizando criterios econémicos, de seguridade e de funcionalidade, para facer a implantacion da
instalacion.

- Executar a montaxe de instalaciéns automaticas de control e infraestruturas de comunicacién, identificando parametros, aplicando técnicas de
montaxe, interpretando planos e esquemas, e realizando as probas necesarias, para supervisar equipamentos e elementos asociados.

- Diagnosticar avarias e disfuncions, utilizando ferramentas de diagndstico e comprobacion adecuadas, para supervisar e/ou manter instalacions e
equipamentos asociados.

- Aplicar técnicas de mantemento en instalacions e sistemas automaticos, utilizando instrumentos e ferramentas apropiadas, para supervisar e/ou
manter instalacions e equipamentos asociados.

- Comprobar o funcionamento dos programas de control, utilizando dispositivos programables industriais, para verificar o cumprimento das
condiciéns funcionais establecidas.

- Analizar e utilizar os recursos e as oportunidades de aprendizaxe que se relacionan coa evolucion cientifica, tecnoldxica e organizativa do sector,
e as tecnoloxias da informacién e da comunicacion, para manter o espirito de actualizacion e adaptarse a novas situaciéns laborais e persoais.

De igual xeito, estan ligadas ao mddulo as seguintes competencias profesionais:

- Definir os datos necesarios para o desenvolvemento de proxectos e memorias técnicas de sistemas automaticos.

- Configurar instalacions e sistemas automaticos, de acordo coas especificacidns e as prescriciéns regulamentarias.

- Seleccionar os equipamentos € os elementos de cableamento e interconexién necesarios na instalacion automatica, de acordo coas
especificacions e as prescricions regulamentarias.

- Elaborar os programas de control, de acordo coas especificacidns e as caracteristicas funcionais da instalacion.

- Configurar os equipamentos, desenvolvendo programas de xestion e control de redes de comunicacion mediante buses estandar de sistemas de
automatizacion industrial.

- Elaborar planos e esquemas de instalacions e sistemas automaticos, de acordo coas caracteristicas dos equipamentos e coas caracteristicas
funcionais da instalacion, utilizando ferramentas informaticas de desefio asistido.

- Elaborar orzamentos de instalacions automaticas, mellorando os aspectos econémicos en funcidn dos requisitos técnicos da montaxe e o
mantemento de equipamentos.

- Definir o protocolo de montaxe, as probas e as pautas para a posta en marcha de instalacions automaticas, a partir das especificacions.

- Xestionar a subministracién e o almacenamento de materiais e equipamentos, definindo a loxistica e controlando as existencias.

- Facer a implantacién da instalacion de acordo coa documentacién técnica, arranxando os problemas da stia competencia e informando doutras
continxencias, para asegurar a viabilidade da montaxe.

- Supervisar e/ou montar os equipamentos e 0s elementos asociados as instalaciéns eléctricas e electronicas, de control e infraestruturas de
comunicaciéns en sistemas automaticos.

- Supervisar e/ou manter instalacions e equipamentos, realizando as operacions de comprobacion, localizacion de avarias, axuste e substitucion
dos seus elementos, e restituindo o seu funcionamento.

- Supervisar e realizar a posta en servizo de sistemas de automatizacion industrial, verificando o cumprimento das condicions de funcionamento
establecidas.

- Elaborar documentacion técnica e administrativa de acordo coa lexislacion e cos requisitos da clientela.

Xa que logo este mddulo vaise impartir no IES Politécnico de Vigo compre votar unha ollada ao contorno socioeconémico da cidade de
Vigo e a slia comarca:

-3-
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Tréatase dun area metropolitana que integra a unhas 500.000 persoas, cun tecido industrial que abrangue sectores industriais tan diversos
como o automébil, o pesqueiro, a construcion naval ou os sectores sanitario, de alimentacion e téxtil, sen esquecer tédalas empresas auxiliares
das mesmas e de loxistica. Asi mesmo, existe unha gran implantacién comercial, con grandes superficies comerciais que completan ao pequeno e
mediano comercio. Ademais existe toda unha serie de Pemes que aportan tanto as empresas como aos cidadans os servizos de instalacién e
mantemento requiridos.

Como complemento ao anterior, na area estan implantadas empresas de corte altamente tecnoldxico, con departamentos de enxefieria
elou I+D altamente cualificados, as cales tefien apoio nos distintos departamentos da Universidade de Vigo.

Por Gltimo, o ambito turistico ve reforzada a oferta autoctona coa proximidade a outras zonas de interese paisaxistico e cultural e coa
dispofiibilidade de espazos para a realizacion de feiras, congresos e calquera tipo de eventos.

Todo isto vese conectado cara ao exterior por medio de autoestradas, via férrea, aeroporto e porto.

A proxeccion da maior parte destas empresas ten un caracter internacional, que esixe non s unha mobilidade xeogréfica se hon tamén
unha formacion tecnoldxica ampla e cunha actualizacién constante.

Isto debera ser suficiente para comprender a necesidade de profundar en todolos aspectos sinalados do madulo, permitindo deste xeito co
alumnado dispofia dunha mellor flexibilidade cara a sua integracién laboral, abrindolle o abanico de empresas nas que aplicar os cofiecementos
que adquira na stia formacién.

Asemade, ao impartirse este médulo no réxime de persoas adultas, esta amplitude lonxe de prexudicar aos cofiecementos mellorara o
rendemento do alumnado que mantefia unha actividade laboral, xa que lle dotara dunha visién integradora, ao tempo que, para aquel alumnado
que non tefia unha dedicacion laboral, achegaralle unha vision de conxunto.

Para acadar un bo resultado faise imprescindible incidir non sé nos aspectos relativos a programacion e a sua verificacion se non tamén
naqueles que atinxen a montaxe e posta en marcha, de xeito que chegado 0 momento de realizar unha supervisién, de planificar unha tarefa ou de
corrixir unha avaria, resulte cofiecida a problematica da mesma. Tamén resultara imprescindible que o alumnado adquira habitos de traballo que
incliian unha parte de autoformacién.
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3. Relacién de unidades didacticas que a integran, que contribuiran ao desenvolvemento do médulo profesional,
xunto coa secuencia e o tempo asighado para o desenvolvemento de cada unha

u.D. Titulo Descricion Duracion (sesions) |Peso (%)
1 O robot industrial. Estableceranse a definicion e a clasificacion do robot industrial, os seus camp9os de aplicacién, asi como a 9 10
stia morfoloxia e elementos constituintes.
2 Seguridade en Definiranse as medidas de seguridade, tanto persoais como para a instalacion, precisas nun contorno de 6 10
instalacions con robotg| traballo no que se empreguen robots industriais.
industriais.
3 Configuracion, Definirase e executarase o proceso de desefio e configuracion dunha célula robdtica, planificarase o 21 15
montaxe e mantemento e realizarase a montaxe dos elementos propostos.
mantemento de
células robéticas
4 Programacion por Introduciranse os parametros e variables empregados na programacion. Realizarase a configuracion inicial do 39 35
traxectoria directa. robot € memorizaranse os puntos requiridos sobre a traxectoria prevista, verificando que o funcionamento do
programa axustase ao desexado. Sobre o programa inicial, realizaranse as modificaciéns propostas.
5 Programacion con Introduciranse os parametros e variables empregados na programacion. No modo Offline e/ou Online, 29 30

traxectoria calculada.

realizarase o programa requirido para realizar a tarefa prevista, verificando que o funcionamento do programa

axustase ao desexado. Sobre o programa inicial, realizaranse as modificacidns propostas.
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4. Por cada unidade didactica

4.1.a) Identificaciéon da unidade didactica

alicis

contornos industriais automatizados.

N.° Titulo da UD Duracion
1 O robot industrial. 9
4.1.b) Resultados de aprendizaxe do curriculo que se tratan
Resultado de aprendizaxe do curriculo Completo
RA1 - Recofiece tipos de robots e/ou sistemas de control de movemento, identificado os compofientes que os forman e determinando as stas aplicacions en NO

alumnado

4.1.d) Criterios de avaliacion que se aplicaran para a verificacion da consecucion dos obxectivos por parte do

Criterios de avaliacion

CA1.1 Identificaronse aplicacions industriais nas que se xustifica o uso de robots e de sistemas de control de movemento.

CA1.1.1 Identificaronse, con caracter xeral, aplicaciéns industriais nas que se xustifica o uso de robots.

CA1.1.2 Valorouse a necesidade ou non de empregar robots nas aplicacions industriais propostas.

CA1.2 Determinouse a tipoloxia e as caracteristicas dos robots e manipuladores industriais.

CA1.2.1 Determinouse a tipoloxia xeral e as caracteristicas basicas dos robots industriais empregados na aula.

CA1.2.2 Determinouse a tipoloxia e caracteristicas xerais dos robots e manipuladores industriais.

CA1.3 Relacionaronse coa sua aplicacién os elementos eléctricos que conforman un sistema robotizado e de control de movemento.

CA1.3.1 Relacionaronse coa sua funcion os elementos eléctricos dos robots empregados na aula.

CA1.3.2 Relacionaronse coa sua funcionalidade os elementos eléctricos que conforman un sistema robotizado ou de control de movemento.

CA1.4 Recofiecéronse os sistemas mecanicos utilizados nas articulacions de robots e manipuladores industriais.

CA1.4.1 Recofiecéronse os sistemas mecanicos utilizados nas articulaciéns dos robots empregados na aula.

CA1.4.2 Recofiecéronse os sistemas mecanicos utilizados comunmente nas articulacions de robots e manipuladores industriais.

CA1.5 Identificaronse os sistemas de alimentacion eléctrica, pneumatica e/ou oleohidrauilica requiridos para diversos tipos de aplicaciéns roboticas.

CA1.5.1 Identificaronse os sistemas de alimentacion (eléctrica, pneumatica e/ou oleohidraulica) dos robots empregados na aula.

CA1.5.2 Identificaronse os sistemas de alimentacion eléctrica, pneumatica e/ou oleohidraulica requiridos segundo o tipo de aplicacidn robética.

CA1.6 Identificaronse robots e manipuladores industriais en funcién da aplicacién requirida.

CA1.6.1 Identificaronse posibles aplicacions industriais para os robots empregados na aula.

CA1.6.2 Identificaronse robots industriais en funcién da aplicacién requirida.

4.1.e) Contidos
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Contidos

Aplicaciéns de robots e/ou sistemas de control de movemento: paletizacidn, manipulacién, soldadura, carga e descarga, ensamblaxe, mecanizado, medicion, etc.

0Sistemas teleoperados para o control de manipuladores e/ou robots. Estacion de teleoperacién. Sistema de comunicacion.

Sistemas de guia. Guia de robots por vision. Correccion de traxectorias.

Sistemas de navegacion en aplicacions mébiles. Estimacién da posicién. Determinacién da traxectoria.

Tipoloxia dos robots: cartesiano, cilindrico, polar ou esférico, angular, scara, de estrutura paralela, etc.

Morfoloxia dun robot: elementos constitutivos. Graos de liberdade. Capacidade de carga. Area de traballo. Resolucion. Precision. Repetibilidade. Velocidade e aceleracion.
Sistemas mecanicos: elementos mecanicos. Sistemas de transmision: transformacién de movemento, rotacion a rotacion, rotacion a translacion, translacion a rotacion. Redutores.
Utensilios e ferramentas do robot: garras, ventosas, pinzas, etc.

Unidades de control de robots. Armario de control. Fonte de alimentacidn. CPU principal. Interface entradas/saidas. Servoamplificadores. Interface para dispositivos periféricos.
Sistemas de control de movemento. Sistemas de control en lazo aberto e pechado.

Unidades de programacion. Programadoras (Teach box) e computadores como dispositivos de programacion. Software.

Unidades de programacion. Programadoras (Teach box) como dispositivos de programacion.
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4.2.a) Identificaciéon da unidade didactica

thCIB

N.° Titulo da UD Duracion
2 Seguridade en instalacions con robots industriais. 6
4.2.b) Resultados de aprendizaxe do curriculo que se tratan
Resultado de aprendizaxe do curriculo Completo
RA1 - Recofiece tipos de robots e/ou sistemas de control de movemento, identificado os compofientes que os forman e determinando as stas aplicacions en NO
contornos industriais automatizados.

4.2.d) Criterios de avaliacion que se aplicaran para a verificacion da consecucion dos obxectivos por parte do

alumnado

Criterios de avaliacion

CA1.7 Identificaronse os elementos dunha célula robotizada.

CA1.7.1 Identificaronse os elementos basicos (emerxencias) que forman parte da seguridade dunha célula robotizada.

CA1.7.2 Identificouse o conxunto de elementos que conforman a seguridade dunha célula robotizada.

4.2.e) Contidos

Contidos

seguridade.

Anélise de sistemas de seguridade en contornos robotizados. Normas de seguridade para traballar con robots. Abeiros, barreiras de seguridade e cortinas fotoeléctricas. Blogqueos de
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4.3.a) Identificaciéon da unidade didactica

N.° Titulo da UD Duracion

3 Configuracién, montaxe e mantemento de células robéticas. 21

4.3.b) Resultados de aprendizaxe do curriculo que se tratan

Resultado de aprendizaxe do curriculo Completo
RA1 - Recofiece tipos de robots e/ou sistemas de control de movemento, identificado os compofientes que os forman e determinando as stas aplicacions en NO
contornos industriais automatizados.
RA2 - Configura sistemas robaticos e/ou de control de movemento, seleccionando e conectando os elementos que os compofien. Sl

4.3.d) Criterios de avaliacion que se aplicaran para a verificacién da consecucién dos obxectivos por parte do
alumnado

Criterios de avaliacion

CA1.7 Identificaronse os elementos dunha célula robotizada.

CA1.7.3 Identificaronse os equipamentos elementais necesarios para o desefio de células robotizadas.

CA1.7 4 Identificouse o conxunto de equipamento necesario para o desefio de células robotizadas.

CA1.7.5 Identificaronse as distintas funcionalidades do software de desefio de células robotizadas.

CA1.7.6 Identificaronse, no software, os elementos que integran o desefio dunha célula robotizada.

CA2.1 Seleccionaronse elementos de captacion e actuacion necesarios para comunicar os robots e/ou manipuladores industriais co seu contorno.

CA2.1.1 Seleccionaronse os elementos de captacion e actuacion necesarios para comunicar os robots empregados na aula coas aplicacions propostas.

CA2.1.2 Seleccionaronse os elementos de captacion e actuacion necesarios para comunicar robots e/ou manipuladores industriais co seu contorno en funcién da aplicacion requirida.

CA2.2 Realizéronse esbozos e esquemas de sistemas robéticos e de control de movemento mediante buses de comunicacion industrial.

CA2.2.1 Realizéronse os esquemas basicos da comunicacion para a célula robética empregada na aula.

CA2.2.2 Realizéronse esbozos e esquemas de sistemas robéticos que empreguen buses de comunicacion industrial.

CA2.3 Utilizouse simboloxia normalizada para a representacion dos dispositivos.

CA2.3.1 Utilizouse a simboloxia acordada para a representacion da célula robética empregada na aula.

CA2.3.2 Utilizouse simboloxia normalizada para a representacion de células e dispositivos robéticos.

CA2.4 Representaronse os elementos de seguridade requiridos no contorno dun robot.

CA2.4.1 Representaronse os elementos de seguridade requiridos na célula empregada na aula.

CA2.4.2 Representaronse os elementos de seguridade requiridos no contorno robotizado proposto.

CA2.5 Conectaronse os compofientes do sistema robético e/ou de control de movemento.

CA2.5.1 Conectaronse os compofientes precisos na célula robética empregada na aula.
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Criterios de avaliacion

CA2.5.2 Conectaronse ou, de ser o caso, describiuse o procedemento de conexion dos compofientes do sistema robético proposto.

CA2.6 Tivéronse en conta as medidas de seguridade.

CA2.6.1 Respectaronse as medidas de seguridade segundo o requirido polo traballo a realizar.

CA2.6.2 Tivéronse en conta as medidas de seguridade, segundo o traballo a realizar, e definiuse o protocolo de actuacion a seguir.

4.3.e) Contidos

Contidos

Célula robotizada. Elementos activos (robots, maquinas CNC, etc.). Elementos pasivos (mesas, alimentadores, utensilios, etc.).
Unidades de programacion. Programadoras (Teach box) e computadores como dispositivos de programacion. Software.

Os computadores como dispositivos de programacion. Software.
Simboloxia normalizada.
Representacion de esquemas en aplicacidns robotizadas. Esquemas pneumaticos e hidraulicos aplicados ao control de movemento.
Conexion de sensores para a captacion de sinais dixitais e/ou analdxicos en contornos robotizados e de control de movemento.
Conexién de actuadores utilizados en robdtica e/ou sistemas de control de movemento: pneumaticos, hidraulicos e eléctricos.
Conexién de drivers en sistemas de control de movemento.
Conexion de dispositivos e médulos de seguridade en contornos robotizados.
Representacion de secuencias e diagramas de fluxo.
Regulamentacion: REBT.

Regulamentacion: REBT e normativa especifica.

-10-



KA XUNTA

CONSELLERI'A DE CULTURA, AN EXO X|||
RH DE GALICIA

EDUCACION, FORMACION

PROFESIONAL E UNIVERSIDADES MODELO DE PROGRAMACION DE MODULOS j BI | C | B

PROFESIONAIS

4.4.a) Identificacidon da unidade didactica

N.° Titulo da UD Duracion

4 Programacién por traxectoria directa. 39

4.4.b) Resultados de aprendizaxe do curriculo que se tratan

Resultado de aprendizaxe do curriculo Completo
RA1 - Programa robots e/ou control de movemento, utilizado técnicas de programacion e procesamento de datos. NO
RA2 - Verifica o funcionamento de robots e/ou sistemas de control de movemento, axustando os dispositivos de control e aplicando as normas de seguridade. NO
RA3 - Repara avarias en ambitos industriais robotizados e/ou de control de movemento, diagnostica disfuncions e elabora informes de incidencias. NO

4.4.d) Criterios de avaliacion que se aplicaran para a verificacion da consecucion dos obxectivos por parte do
alumnado

Criterios de avaliacion

CA1.1 Planificouse a traxectoria de movemento dun robot.

CA1.1.1 Planificouse a traxectoria basica de movemento do robot empregado na aula para o caso dunha traxectoria directa.

CA1.1.2 Planificouse a traxectoria de movemento, incluindo puntos de control intermedios (sen parada), dun robot para o caso dunha traxectoria directa.

CA1.2 Identificaronse os tipos de sinais que cumpra procesar.

CA1.2.1 Identificaronse os sinais a considerar para o caso da traxectoria directa proposta.

CA1.2.2 Identificaronse os tipos de sinais que cumpra procesar para 0 caso de traxectorias directas.

CA1.3 Estableceuse a secuencia de control mediante un grafico secuencial ou un diagrama de fluxo.

CA1.3.1 Estableceuse a secuencia de control basica, mediante un grafico secuencial, para o caso de traxectorias directas programadas coa Teach Box.

CA1.3.2 Estableceuse a secuencia de control detallada, mediante un grafico secuencial ou un diagrama de fluxo, para o caso de traxectorias directas programadas coa Teach Box.

CA1.3.3 Estableceuse a secuencia de control basica, mediante un grafico secuencial, para o caso de traxectorias directas programadas dende PC.

CA1.3.4 Estableceuse a secuencia de control detallada, mediante un grafico secuencial ou un diagrama de fluxo, para o caso de traxectorias directas programadas dende PC.

CA1.4 |dentificaronse as instruciéns de programacion.

CA1.4.1 Identificaronse as instrucions de programacion requiridas para a programacion dende Teach Box do caso proposto na aula.

CA1.4.2 Identificaronse as distintas instrucions de programacion requiridas para a programacion dende Teach Box, a sua tipoloxia e a sta accesibilidade segundo o caso.

CA1.5 Identificaronse os tipos de datos procesados na programacion.

CA1.5.1 Identificaronse os tipos de datos procesados na programacion dende Teach Box do caso proposto na aula.

CA1.5.2 Identificaronse os tipos de datos procesados na programacion dende Teach Box, a sua tipoloxia e a sta accesibilidade segundo o caso.

CA1.6 Programouse o robot ou o sistema de control de movemento.
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Criterios de avaliacion

CA1.6.1 Configurouse o robot e programaronse os puntos basicos, para unha traxectoria directa, dende Teach Box.

CA1.6.2 Configurouse o robot e programaronse todolos puntos precisos, para unha traxectoria directa, dende Teach Box.

CA1.6.3 Configurouse o robot e programaronse os puntos basicos, para unha traxectoria directa, dende PC.

CA1.6.4 Configurouse o robot e programaronse tédolos puntos precisos, para unha traxectoria directa, dende PC.

CA1.7 Empregaronse diversas linguaxes de programacion.

CA1.7.1 Compararonse as principais instruciéns en distintas linguaxes, para o caso da programacién de traxectorias directas.

CA1.7.2 Realizouse o mesmo programa en distintas linguaxes, para o caso da programacion de traxectorias directas.

CA1.8 Elaborouse o protocolo de posta en marcha do sistema.

CA1.8.1 Elaborouse un protocolo basico de posta en marcha para a aplicacion baseada en traxectoria directa proposta na aula.

CA1.8.2 Elaborouse un protocolo xenérico de posta en marcha para sistemas con programacion baseada en traxectorias directas.

CA1.9 Simulouse nun contorno gréfico a programacion off-line.

CA1.9.1 Simulouse nun contorno grafico a programacion offline de traxectorias directas sen empregar a Teach Box virtual.

CA1.9.2 Simulouse nun contorno grafico a programacion offline de traxectorias directas empregando a Teach Box virtual.

CA2.1 Comprobouse a conexion entre os elementos que conforman un sistema robotizado e/ou de control de movemento.

CA2.1.1 Comprobouse a conexion dos elementos de seguridade que ten que incorporar un sistema robotizado programado con traxectoria directa.

CA2.1.2 Comprobouse a conexion entre tddolos elementos que conforman un sistema robotizado programado con traxectoria directa.

CA2.2 Verificouse o funcionamento dos dispositivos de seguridade.

CA2.2.1 Verificouse o funcionamento dos dispositivos de seguridade incorporados na Teach Box para un sistema robotizado programado con traxectoria directa.

CA2.2.2 Verificouse o funcionamento dos tédolos dispositivos de seguridade incorporados nunha célula ou sistema robotizado programado con traxectoria directa.

CA2.3 Seguiuse un protocolo de actuacion para a posta en servizo dun robot e/ou un sistema de control de movemento.

CA2.3.1 Seguiuse un protocolo basico de actuacién para a posta en servizo dun robot programado con traxectoria directa.

CA2.3.2 Definiuse e seguiuse un protocolo xenérico de actuacion para a posta en servizo dun robot programado con traxectoria directa.

CA2.4 Verificouse a secuencia de funcionamento.

CA2.4.1 Verificouse a secuencia de funcionamento, empregando a Teach Box, do robot programado na aula con traxectoria directa.

CA2.4.2 Verificouse a secuencia de funcionamento, empregando a Teach Box, dun robot xa programado con traxectoria directa.

CA2.4.3 Verificouse a secuencia de funcionamento, empregando un PC, do robot programado na aula con traxectoria directa.

CA2.4.4 Verificouse a secuencia de funcionamento, empregando un PC, dun robot xa programado con traxectoria directa.
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Criterios de avaliacion

CA2.5 Calibraronse os sensores internos para o posicionamento dun robot e/ou un sistema de control de eixes.

CA2.5.1 Describironse os procedementos de calibracion dos sensores internos para o posicionamento dos robots empregados na aula.

CA2.5.2 Calibraronse os sensores internos para o posicionamento dun robot e/ou un sistema de control de eixes.

CA2.6 Comprobouse a resposta dos sistemas de control de movemento ante situacions anémalas.

CA2.6.1 Comprobouse a resposta do robot ante traxectorias con singularidades.

CA2.6.2 Comprobouse a resposta do robot ante mal-funcionamentos e/ou anomalias.

CAZ2.7 Monitorizouse o estado dos sinais externos e internos, e o valor dos datos procesados.

CA2.7.1 Monitorizouse, dende a Teach Box, o estado dos sinais internos, e o valor dos datos internos procesados.

CA2.7.2 Monitorizouse, dende a Teach Box, o estado dos sinais externos e o valor dos datos asociados procesados.

CA2.8 Tivéronse en conta as normas de seguridade.

CA2.8.1 Tivéronse en conta as normas de seguridade basicas no traballo proposto na aula para o caso de programacions con traxectoria directa.

CA2.8.2 Tivéronse en conta as normas de seguridade no traballo con robots xa programados con traxectoria directa.

CA3.1 Recorecéronse o0s puntos susceptibles de avaria.

CA3.1.1 Recoriecéronse os puntos criticos susceptibles de avaria en robots, para o caso de traxectorias directas programadas dende Teach Box.

CA3.1.2 Recofiecéronse os puntos susceptibles de avaria en robots e determindronse as stas causas, para o caso de traxectorias directas programadas dende Teach Box.

CA3.1.3 Recoriecéronse os puntos criticos susceptibles de disfuncion en robots, para o caso de traxectorias directas programadas dende PC.

CA3.1.4 Recofiecéronse os puntos susceptibles de disfuncién en robots e determinaronse as stias causas, para o caso de traxectorias directas programadas dende PC.

CA3.2 Utilizouse instrumentacién de medida e comprobacion

CA3.2.1 Utilizouse instrumentacion de medida e comprobacion para a analise requirida nun robot programado con traxectoria directa.

CA3.2.2 Definironse e efectuaronse as medidas e comprobacions requiridas para un robot programado con traxectoria directa.

CAZ3.3 Diagnosticaronse as causas das avarias.

CA3.3.1 Diagnosticaronse as causas mais probables da avaria proposta, real e/ou simulada, para o caso dun robot programado con traxectoria directa.

CA3.3.2 Diagnosticaronse razoadamente as causas mais probables das avarias, reais e/ou simuladas, propostas para o caso dun robot programado con traxectoria directa.

CA3.4 Localizaronse as avarias.

CA3.4.1 Localizouse a avaria ou disfuncion proposta, real e/ou simulada, para o caso dun robot programado con traxectoria directa.

CA3.4.2 Localizéronse as avaria ou disfuncions propostas, reais e/ou simuladas, e corrixiuse a stia causa, para o caso dun robot programado con traxectoria directa.

CA3.5 Restableceuse o funcionamento do sistema.
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Criterios de avaliacion

CA3.5.1 Restableceuse o funcionamento do sistema, para o caso dun robot programado con traxectoria directa.

CA3.5.2 Restableceuse o funcionamento do sistema e solucionouse a causa do erro, para o caso dun robot programado con traxectoria directa.

CA3.6 Documentouse a avaria nun informe de incidencias do sistema.

CA3.6.1 Documentouse a avaria nun informe de incidencias para o caso dun robot programado con traxectoria directa.

CA3.6.2 Definiuse un modelo de informe e documentouse a avaria /ou incidencia nel para o caso dun robot programado con traxectoria directa.

CAZ3.7 Tivéronse en conta as normas de seguridade.

CA3.7.1 Tivéronse en conta as normas de seguridade basicas na resolucion de avarias para o caso do robot programado na aula con traxectoria directa.

CA3.7.2 Tivéronse en conta as normas de seguridade na resolucion de avarias para o caso de robots xa programados con traxectoria directa.

4.4.e) Contidos

Contidos

Posicionamento de robots. Operacions I0xicas aplicadas & programacion de robots.
Posicionamento de robots. Operacions Ioxicas aplicadas & programacion de robots por traxectoria directa.
Métodos de programacion. Programacion por guia. Programacion textual.
Métodos de programacion. Programacion por guia. Programacion textual. Casos con traxectoria directa.
Linguaxes de programacion de robots. Estrutura da linguaxe. Instruciéns de movemento, entradas/saidas, control de fluxo, etc. Variables e expresions.
Linguaxes de programacion de robots. Estrutura da linguaxe. Instrucidns de movemento, entradas/saidas, control de fluxo, etc. Variables e expresions. Aplicacidn ao caso de traxectorias
Hirectas.
Programacién secuencial. Diagramas de fluxo e graficos secuenciais.
Programacion secuencial. Diagramas de fluxo e graficos secuenciais. Aplicacion ao caso de traxectorias directas.
Programacidn de sistemas de control de movemento.
Programacién de sistemas de control de movemento ou robots dende Teach Box para o caso de traxectorias directas.
Programacion de sistemas de control de movemento ou robots dende PC para o caso de traxectorias directas.
Simulacién en contorno gréfico para a programacion off-line.
Simulacién en contorno gréafico para a programacion offline para o caso de traxectorias directas.
Técnicas de verificacion. Verificacién da posicion, traxectoria, velocidade, etc.
Monitorizacién de programas. Supervision do sistema de control. Visualizacién de variables. Execucién de programas paso a paso, ciclicos e de forma continuada, etc.
Para o caso de traxectorias directas programadas dende Teach Box: monitorizacion de programas, supervision do sistema de control, visualizacion de variables, execucion de programas,
Btc.
Para o caso de traxectorias directas programadas dende PC: monitorizacion de programas, supervisién do sistema de control, visualizacion de variables, execucion de programas, etc.
Instrumentos de medida.

Regulamentacion.

Diagndstico e localizacion avarias: técnicas de actuacion.
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Contidos

-
Técnicas de monitorizacién e execucion de programas.

Técnicas de monitorizacidn e execucion de programas, dende Teach Box, aplicadas & resolucién de avarias para o caso dun robot programado con traxectoria directa.
Técnicas de monitorizacion e execucion de programas, dende PC, aplicadas & resolucion de disfuncions para o caso dun robot programado con traxectoria directa.
Rexistros de avarias. Informe de incidencias de avarias no sistema.

Regulamentacion.
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4.5.a) Identificacion da unidade didactica

N.° Titulo da UD Duracion

5 Programacién con traxectoria calculada. 29

4.5.b) Resultados de aprendizaxe do curriculo que se tratan

Resultado de aprendizaxe do curriculo Completo
RA1 - Programa robots e/ou control de movemento, utilizado técnicas de programacion e procesamento de datos. NO
RA2 - Verifica o funcionamento de robots e/ou sistemas de control de movemento, axustando os dispositivos de control e aplicando as normas de seguridade. NO
RA3 - Repara avarias en ambitos industriais robotizados e/ou de control de movemento, diagnostica disfuncions e elabora informes de incidencias. NO

4.5.d) Criterios de avaliacion que se aplicaran para a verificacion da consecuciéon dos obxectivos por parte do
alumnado

Criterios de avaliacion

CA1.1 Planificouse a traxectoria de movemento dun robot.

CA1.1.3 Planificouse a traxectoria basica de movemento do robot empregado na aula para o caso dunha traxectoria calculada.

CA1.1.4 Planificouse a traxectoria de movemento, incluindo puntos de control intermedios (sen parada), dun robot para o caso dunha traxectoria calculada.

CA1.2 Identificaronse os tipos de sinais que cumpra procesar.

CA1.2.3 Identificaronse os sinais a considerar para o caso da traxectoria calculada proposta.

CA1.2.4 Identificaronse os tipos de sinais que cumpra procesar para 0 caso de traxectorias calculadas.

CA1.3 Estableceuse a secuencia de control mediante un grafico secuencial ou un diagrama de fluxo.

CA1.3.5 Estableceuse a secuencia de control basica, mediante un grafico secuencial, para o caso de traxectorias calculadas programadas dende Teach Box.

CA1.3.6 Estableceuse a secuencia de control detallada, mediante un grafico secuencial ou un diagrama de fluxo, para o caso de traxectorias calculadas programadas dende Teach Box.

CA1.3.7 Estableceuse a secuencia de control basica, mediante un grafico secuencial, para o caso de traxectorias calculadas programadas dende PC.

CA1.3.8 Estableceuse a secuencia de control detallada, mediante un grafico secuencial ou un diagrama de fluxo, para o caso de traxectorias calculadas programadas dende PC.

CA1.4 |dentificaronse as instruciéns de programacion.

CA1.4.3 Identificaronse as instruciéns de programacion requiridas na programacion dende PC do caso proposto na aula.

CA1.4.4 Identificaronse as distintas instrucions de programacion requiridas para a programacion dende PC, a sua tipoloxia e a sua accesibilidade segundo o caso.

CA1.5 Identificaronse os tipos de datos procesados na programacion.

CA1.5.3 Identificaronse os tipos de datos procesados na programacion dende PC do caso proposto na aula.

CA1.5.4 Identificaronse os tipos de datos procesados na programacion dende PC, a sua tipoloxia e a stia accesibilidade segundo o caso.

CA1.6 Programouse o robot ou o sistema de control de movemento.
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Criterios de avaliacion

CA1.6.5 Configurouse o robot e programaronse os puntos basicos, para unha traxectoria calculada, dende Teach Box.

CA1.6.6 Configurouse o robot e programaronse tédolos puntos precisos, para unha traxectoria calculada, dende Teach Box.

CA1.6.7 Configurouse o robot e programaronse os puntos basicos, para unha traxectoria calculada, dende PC.

CA1.6.8 Configurouse o robot e programaronse tédolos puntos precisos, para unha traxectoria calculada, dende PC.

CA1.7 Empregaronse diversas linguaxes de programacion.

CA1.7.3 Compararonse as principais instrucions en distintas linguaxes, para o caso da programacion de traxectorias calculadas.

CA1.7.4 Realizouse o mesmo programa en distintas linguaxes, para o caso da programacion de traxectorias calculadas.

CA1.8 Elaborouse o protocolo de posta en marcha do sistema.

CA1.8.3 Elaborouse un protocolo basico de posta en marcha para a aplicacién baseada en traxectoria calculada proposta na aula.

CA1.8.4 Elaborouse un protocolo xenérico de posta en marcha para sistemas con programacién baseada en traxectorias calculadas.

CA1.9 Simulouse nun contorno gréfico a programacion off-line.

CA1.9.3 Simulouse nun contorno grafico a programacion offline de traxectorias calculadas sen empregar a Teach Box virtual.

CA1.9.4 Simulouse nun contorno grafico a programacion offline de traxectorias calculadas empregando a Teach Box virtual.

CA2.1 Comprobouse a conexion entre os elementos que conforman un sistema robotizado e/ou de control de movemento.

CA2.1.3 Comprobouse a conexion dos elementos de seguridade que ten que incorporar un sistema robotizado programado con traxectoria calculada.

CA2.1.4 Comprobouse a conexion entre tddolos elementos que conforman un sistema robotizado programado con traxectoria calculada.

CA2.2 Verificouse o funcionamento dos dispositivos de seguridade.

CA2.2.3 Verificouse o funcionamento dos dispositivos de seguridade incorporados na Teach Box para un sistema robotizado programado con traxectoria calculada.

CA2.2.4 Verificouse o funcionamento dos tddolos dispositivos de seguridade incorporados nunha célula ou sistema robotizado programado con traxectoria calculada.

CA2.3 Seguiuse un protocolo de actuacion para a posta en servizo dun robot e/ou un sistema de control de movemento.

CA2.3.3 Seguiuse un protocolo basico de actuacién para a posta en servizo dun robot programado con traxectoria calculada.

CA2.3.4 Definiuse e seguiuse un protocolo xenérico de actuacion para a posta en servizo dun robot programado con traxectoria calculada.

CA2.4 Verificouse a secuencia de funcionamento.

CA2.4.5 Verificouse a secuencia de funcionamento, empregando a Teach Box, do robot programado na aula con traxectoria calculada.

CA2.4.6 Verificouse a secuencia de funcionamento, empregando a Teach Box, dun robot xa programado con traxectoria calculada.

CA2.4.7 Verificouse a secuencia de funcionamento, empregando un PC, do robot programado na aula con traxectoria calculada.

CA2.4.8 Verificouse a secuencia de funcionamento, empregando un PC, dun robot xa programado con traxectoria calculada.
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Criterios de avaliacion

CAZ2.8 Tivéronse en conta as normas de seguridade.

CA2.8.3 Tivéronse en conta as normas de seguridade basicas no traballo proposto na aula para o caso de programacions con traxectoria calculada.

CA2.8.4 Tivéronse en conta as normas de seguridade no traballo con robots xa programados con traxectoria calculada.

CA3.1 Recorfecéronse o0s puntos susceptibles de avaria.

CA3.1.5 Recofiecéronse os puntos criticos susceptibles de avaria en robots, para o caso de traxectorias calculadas programadas dende Teach Box.

CA3.1.6 Recoriecéronse os puntos susceptibles de avaria en robots e determindronse as suas causas, para o caso de traxectorias calculadas programadas dende Teach Box.

CA3.1.7 Recofiecéronse os puntos criticos susceptibles de disfuncién en robots, para o caso de traxectorias calculadas programadas dende PC.

CA3.1.8 Recoriecéronse os puntos susceptibles de disfuncién en robots e determinaronse as stias causas, para o caso de traxectorias calculadas programadas dende PC.

CA3.2 Utilizouse instrumentacién de medida e comprobacion

CA3.2.3 Utilizouse instrumentacion de medida e comprobacion para a analise requirida nun robot programado con traxectoria calculada.

CA3.2.4 Definironse e efectuaronse as medidas e comprobacions requiridas para un robot programado con traxectoria calculada.

CAZ3.3 Diagnosticaronse as causas das avarias.

CA3.3.3 Diagnosticaronse as causas mais probables da avaria proposta, real e/ou simulada, para o caso dun robot programado con traxectoria calculada.

CA3.3.4 Diagnosticaronse razoadamente as causas mais probables das avarias, reais e/ou simuladas, propostas para o caso dun robot programado con traxectoria calculada.

CA3.4 Localizaronse as avarias.

CA3.4.3 Localizouse a avaria ou disfuncion proposta, real e/ou simulada, para o caso dun robot programado con traxectoria calculada.

CA3.4.4 Localizéronse as avaria ou disfuncions propostas, reais e/ou simuladas, e corrixiuse a stia causa, para o caso dun robot programado con traxectoria calculada.

CA3.5 Restableceuse o funcionamento do sistema.

CA3.5.3 Restableceuse o funcionamento do sistema para o caso dun robot programado con traxectoria calculada.

CA3.5.4 Restableceuse o funcionamento do sistema e solucionouse a causa do erro, para o caso dun robot programado con traxectoria calculada.

CA3.6 Documentouse a avaria nun informe de incidencias do sistema.

CA3.6.3 Documentouse a avaria nun informe de incidencias para o caso dun robot programado con traxectoria calculada.

CA3.6.4 Definiuse un modelo de informe e documentouse a avaria /ou incidencia nel para o caso dun robot programado con traxectoria calculada.

CAZ3.7 Tivéronse en conta as normas de seguridade.

CA3.7.3 Tivéronse en conta as normas de seguridade basicas na resolucion de avarias para o caso do robot programado na aula con traxectoria calculada.

CA3.7.4 Tivéronse en conta as normas de seguridade na resolucion de avarias para o caso de robots xa programados con traxectoria calculada.

4.5.e) Contidos
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Contidos

Posicionamento de robots. Operacions loxicas aplicadas & programacion de robots.
Posicionamento de robots. Operacions I6xicas aplicadas & programacion de robots por traxectoria calculada.
Métodos de programacion. Programacién por guia. Programacion textual.
Métodos de programacion. Programacion por guia. Programacion textual. Casos con traxectoria calculada.
Linguaxes de programacion de robots. Estrutura da linguaxe. Instruciéns de movemento, entradas/saidas, control de fluxo, etc. Variables e expresiéns.
Linguaxes de programacion de robots. Estrutura da linguaxe. Instruciéns de movemento, entradas/saidas, control de fluxo, etc. Variables e expresions. Aplicacion ao caso de traxectorias
Calculadas.
Programacién secuencial. Diagramas de fluxo e graficos secuenciais.
Programacion secuencial. Diagramas de fluxo e graficos secuenciais. Aplicacion ao caso de traxectorias calculadas.
Programacién de sistemas de control de movemento.
Programacion de sistemas de control de movemento ou robots dende Teach Box para o caso de traxectorias calculadas.
Programacion de sistemas de control de movemento ou robots dende PC para o caso de traxectorias calculadas.
Simulacién en contorno gréfico para a programacion off-line.
Simulacién en contorno grafico para a programacion offline para o caso de traxectorias calculadas.
Monitorizacién de programas. Supervision do sistema de control. Visualizacién de variables. Execucién de programas paso a paso, ciclicos e de forma continuada, etc.
Para o caso de traxectorias calculadas programadas dende Teach Box: monitorizacion de programas, supervision do sistema de control, visualizacion de variables, execucion de
programas, etc.
Para o caso de traxectorias calculadas programadas dende PC: monitorizacion de programas, supervision do sistema de control, visualizacion de variables, execucion de programas, etc.
Técnicas de monitorizacion e execucion de programas.

Técnicas de monitorizacién e execucion de programas, dende Teach Box, aplicadas a resolucion de avarias para o caso dun robot programado con traxectoria calculada.

Técnicas de monitorizacion e execucion de programas, dende PC, aplicadas & resolucion de disfuncions para o caso dun robot programado con traxectoria calculada.
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5. Minimos exixibles para alcanzar a avaliacidon positiva e os criterios de cualificacién

5.1.- Descricion dos instrumentos de avaliacion:
Os Criterios de Avaliacion van a ser valorados empregando distintos instrumentos de avaliacion. Estes teran as seguintes caracteristicas:

Exame Escrito: vai permitir avaliar as distintas PE asociadas a Criterios de Avaliacion. En cada exame indicarase a puntuacion de cada unha das
preguntas e 0 método de obtencién da nota no caso de constar de varias partes. Podera abranguer unha ou varias Unidades Didacticas. O
conxunto do exame terd unha valoracién de 1 a 10. No caso de incluir varias Unidades Didacticas a nota afectara a todas elas.

LC (Lista de Cotexo): serén aplicadas por observacion directa do traballo do alumnado. Cada unha delas sera avaliada segundo o criterio Cumpre
ou Non Cumpre.

TO (Taboa de observacion): avaliarase empregando unha Escala de Valoracion (EV). Para o caso de traballos reflectidos na carpeta de traballo,
como pode ser o caso das memorias das practicas realizadas na aula, seran avaliadas cunha EV numérica de 1 a 10, pesando en dita valoracién
un 60% o traballo diario na aula. Para o caso de traballos reflectidos na carpeta de traballo pero sen correspondencia cunha practica concreta
(como pode ser unha documentacion adicional), aplicarase unha EV: Ben, Regular, Mal.

No caso de que nalgunha proba TO soamente se acaden Criterios de Avaliacion considerados como minimo esixible a puntuacion maxima desa
proba cara a nota de avaliacidn seréa 5 ou Regular segundo proceda.

No caso de co traballo ou practica abranga mais dunha Unidade Didactica, a sua avaliacién afectara a todas elas.

OU (Outros): E o caso dos proxectos e/ou traballos especificos. Aplicarase unha EV numérica de 1 a 10.
No caso de que nalgunha proba OU soamente se acaden Criterios de Avaliacion considerados como minimo esixible a puntuacion maxima desa
proba cara a nota de avaliacién sera 5.

Excepcionalmente, cando o alumnado non entregue un traballo (OU) ou sexa preciso distinguir a stia implicacion no traballo dentro do grupo (TO
con valoracién numérica), poderanse realizar un exame escrito complementario (ou un apartado diferenciado dentro do exame escrito), que sirva

de referencia. Esta proba non podera en ningun caso substituir ao traballo na aula.

Para o caso dos Criterios TO e OU desenvolvidos ou avaliados de xeito non presencial entenderase como traballo diario na aula as achegas e as
demostracidns feitas de xeito online polo alumnado.

Sen prexuizo do anterior e para o caso de desenvolverse total ou parcialmente o curso na modalidade semipresencial ou online debera ser
responsabilidade do alumnado garantir a sta identidade (por exemplo mediante unha camara web) e podera ser requirido para unha proba que
permita garantir a autoria dos exames, traballos e memorias entregados.

5.2.- Procedemento de avaliacion no transcorrer do curso:

1°.- Para poder obter unha valoracion positiva todos os LC coa consideracion de minimo esixible aplicados & Unidade Didactica deben ter
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valoracion Cumpre.

2°.- Para poder obter unha valoracion positiva, nos Exames Escritos asociados & Unidade Didactica deberase ter un 4 ou mais.

3°.- Para poder obter unha valoracion positiva, nas practicas desenvolvidas asociadas a4 Unidade Didactica deberase ter un 4 ou mais.

Con caracter xeral e salvo excepcion, reflectida de ser o caso no seguimento da programacién, no momento en que se acade a
posibilidade de obter unha valoracién positiva na UD aplicarase o procedemento de media ponderada, asignandolle un peso de 40 aos Exames
Escritos e de 60 aos criterios tipo TO e OU, segundo o seguinte formato:

NOTA UD = (40EE1+...+40EEn + 60TO1+...+60TQOj+600U1+...+600UK) / (40n+60j+60K)

Deste xeito, primase o traballo diario do alumnado. E, tamén por este motivo, a nota da unidade didactica podera incrementarse un
maximo de 1 punto en funcion das valoracions Ben obtidas nos TO asociados & mesma, sempre e cando a nota previa da UD obtida polo calculo
anterior sexa 5 ou mais.

No caso de non acadar o minimo para obter unha avaliacién positiva a nota maxima da Unidade Didactica sera a da parte non superada,
cun maximo de 4. Esta sera tamén a nota maxima da UD no caso de ter algun LC avaliado como Non Cumpre ou algtn TO avaliado como Mal
(enténdese LC ou TO asociados a minimo esixible).

Para o conxunto da avaliacidn, deberase ter todas as Unidades Didacticas incluidas na mesma avaliadas positivamente (5 ou mais). Neste
caso farase a media aritmética de tddalas Unidades Didacticas. No caso de ter algunha Unidade Didactica non superada a nota maxima sera a
media aritmética das Unidades Didacticas non superadas, cun maximo de 4.

O procedemento aplicado & avaliacion estenderase & valoracion do conxunto do médulo.

Débese entender que este sistema de avaliacidn complementarase co sinalado nos apartados apartados Procedemento para a
recuperacion das partes non superadas e/ou Procedemento para definir a proba de avaliacidn extraordinaria para o alumnado con perda de dereito
a avaliacion continua cando as circunstancias do alumnado asi o requiran (por exemplo, no caso de suspender unha avaliacion).

Sen prexuizo do anterior e para o caso de desenvolverse total ou parcialmente o curso na modalidade semipresencial ou online debera ser
responsabilidade do alumnado garantir a sta identidade (por exemplo mediante unha camara web) no momento de realizar as probas. Igualmente
podera ser requirido para unha proba individual que permita garantir que non se empregaron subterfuxios nos exames escritos realizados de xeito
non presencial asi como da autoria real dos traballos e memorias entregados.

5.3.- Procedemento de avaliacion no caso de ter que realizar a Proba Final:

Para o caso concreto da Proba Final e dado o caracter practico do mddulo, unha vez cofiecidos os resultados obtidos polo alumnado no
transcorrer do curso, definiranse para cada caso particular as Actividades e/ou Unidades Didacticas que compre avaliar.

As Actividades de recuperacion e os exames propostos abrangueran todolos aspectos avaliables nas stas formas EE, TO e LC.
En boa l6xica, co fin de equiparar os resultados aos obtidos no transcorrer do curso, para os EE e TO que cumpra avaliar poderan

desenarse actividades e/ou probas que avalien criterios considerados minimo esixible e actividades e/ou probas para os criterios que non tefian
esa consideracion.
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Debe considerarse que a nota final obtida neste caso é independente da obtida no transcorrer do curso, ao non poderse abranguer tantos
aspectos avaliables.

A Proba Final realizarase co formato de proba practica (en formato escrito e/ou cos equipos e instalacions empregados ao longo do curso)
e proba tedrica por cada UD non superada ou para o conxunto das mesmas, sendo a valoracién de cada exame:

Nota exame = (40Parte tedrica + 60Parte practica) / 100

sempre e cando todas e cada unha das partes do mesmo tefian unha cualificacion igual ou superior a 4, no caso contrario seré a da parte non
superada cun maximo de 4.

NOTA Médulo = Media aritmética entre a Proba Final e as UD previamente aprobadas.
sempre e cando a Proba Final tefia unha cualificacion igual ou superior a 5, no caso contrario seré a da Proba Final cun méaximo de 4.

Sen prexuizo do anterior e para o caso de desenvolverse total ou parcialmente a Proba Final na modalidade semipresencial ou online
debera ser responsabilidade do alumnado garantir a sia identidade (por exemplo mediante unha camara web) no momento de realizar as probas.
Igualmente podera ser requirido para unha proba individual que permita garantir que non se empregaron subterfuxios nos exames escritos
realizados de xeito non presencial asi como da autoria real dos traballos e memorias entregados.

5.4.- Informacién complementaria:

No apartado Niveis de logro (no apartado 10) compleméntase a informacidn (co caracter ali sinalado) de xeito que se poida obter unha
vision de conxunto do método de avaliacion.

6. Procedemento para a recuperacion das partes non superadas

6.a) Procedemento para definir as actividades de recuperacion

Este procedemento aplicarase no caso daqueles/as alumnos/as que non acaden unha avaliacion positiva, nunha ou mais Unidades
Didacticas, no discorrer normal do curso e non lles sexa aplicable ou suficiente o indicado no apartado Medidas de reforzo educativo para o
alumnado que non responda globalmente aos obxectivos programados.

As actividades de recuperacion seran sempre personalizadas, quedaran reflectidas na ficha do alumnado e constaran de dlas partes:

* Parte autonoma. Constara dun ou varios traballos nos que se definiran como minimo os datos de partida, os obxectivos e o tempo maximo para
entregalos. Sera condicién indispensable que o/a alumno/a dispofia persoalmente do equipo necesario para realizar o traballo (ordenador,
programas, etc ).

e

* Parte presencial. Constara dun exame préactico e, no caso de non ser posible a realizacidn da parte auténoma anterior, dun exame tedrico. Esta
proba realizarase coincidindo co remate do curso.
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En calquera caso, as probas e traballos permitiran garantir que o alumnado alcanza os minimos esixibles tal e como se indica no apartado
Minimos esixibles para alcanzar a avaliacién positiva e os criterios de cualificacién polo que, dada a complexidade que sup6n a realizacion da
proba presencial, poderan adicarse dias diferentes para cada Unidade Didactica non superada, pero tendo a consideracién dun tnico Exame Final,
que debera ser avaliado positivamente en todas e cada unha das suas partes para acadar a avaliacién positiva no médulo.

Débese recalcar que, para o correcto desenvolvemento do mddulo, faise imprescindible a asistencia continuada as clases, xa que, o
dominio das ferramentas, equipos, etc. asi o require. Polo tanto, sera condicion indispensable para acceder as actividades de recuperacion non ter
ter faltado o 10% ou mais das sesiéns na Unidade Didactica a recuperar.

6.b) Procedemento para definir a proba de avaliaciéon extraordinaria para o alumnado con perda de dereito a
avaliacion continua

Aplicarase este procedemento cando o/a alumno/a:

* Tefa perdido o dereito & avaliacion continua.

* Non colaborara de xeito activo no desenvolvemento das tarefas propostas, tanto con caracter individual como de traballo en grupo.
* Non rematara en prazo os traballos.

* Non lle fosen aplicables ou non superase as actividades de recuperacion propostas.

ou

* Non entregara as memorias correspondentes.

Neste caso o/a alumno/a tera que realizar para cada unha das Unidades Didacticas non superadas unhas probas consistentes nun dobre
exame tedrico e practico, segundo o requirido en cada unha delas.

Estas probas realizaranse coincidindo co remate do curso e teran a amplitude suficiente para garantir que o alumnado alcanza os minimos
esixibles tal e como se indica no apartado Minimos esixibles para alcanzar a avaliacion positiva e os criterios de cualificacion polo que, dada a
complexidade que supon a sua realizacion, poderan adicarse dias diferentes para cada Unidade Didactica e con formatos distintos (proba tedrica e
proba practica), pero tendo a consideracion dun unico Exame Final Extraordinario, que debera ser avaliado positivamente en todas e cada unha
das sUas partes para acadar a avaliacion positiva no médulo.

7. Procedemento sobre o seguimento da programacion e a avaliacion da propia
practica docente

A hora de facer un correcto seguimento da programacion e poder avaliar a propia practica docente compre sinalar co desenvolvemento da
mesma vai ter unha marcada interdependencia alumnado-profesorado. Por iso é preciso que a andlise sexa feita sobre ambos.

Polo que respecta ao alumnado, o mellor indicador da sta evolucién vai ser a ficha do alumnado (definida no apartado 10), o conxunto das
cales vai permitir extraer unha informacién vital para o profesorado, xa que permitira analizar o grao de comprensién dos conceptos e a destreza
adquirida.

O contraste desta informacion co sinalado no detalle das distintas Unidades Didacticas complementara ao seguimento realizado a través
da aplicacion web e irase reflectindo nunha folla-guia do profesorado (definida no apartado 10), de xeito que ao avanzar o curso se poidan realizar
modificaciéns, por exemplo nos tempos inicialmente asignados, para acadar un mellor cumprimento das esixencias previstas.
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O resultado desta andlise tera o seu reflexo na Memoria Final do médulo e servira de base, de ser o caso, para adoptar correccions
futuras.

8. Medidas de atencion a diversidade

8.a) Procedemento para a realizacion da avaliacidn inicial

Os informes facilitados na Avaliacién Inicial do Ciclo Formativo (segundo o establecido na Orde do 12 de Xullo de 2012) facilitaran as
situacidns académicas e persoais do alumnado e serviran para fixar un punto de partida.

Sen embargo, ao inicio do curso poderase facer na aula unha posta en comin de cofiecementos, a cal tera como obxectivo exclusivo unha
analise, centrada nos contidos do médulo, da situacion real do alumnado con respecto a materia a desenvolver e a sua capacidade de

autoformacion.

Deste xeito poderase facer, por exemplo, unha distribucién mais homoxénea dos grupos de traballo e mesmo facilitar que o alumnado
adquira unha maior independencia formativa.

En ningln caso esta avaliacion inicial terd caracter vinculante nin supora unha modificacion dos minimos esixibles.

8.b) Medidas de reforzo educativo para o alumnado que non responda globalmente aos obxectivos programados

No que respecta as medidas de reforzo educativo para o alumnado que non responda globalmente aos obxectivos programados pddense
dar duas situaciéns posibles: alumnado que tefia, por razons persoais, necesidades educativas especiais e alumnado que no desenvolvemento do
curso necesite un apoio adicional.

Para o caso do alumnado que tefia necesidades educativas especiais e tal como indica o Artigo 61 do Decreto 114 do 1 de Xullo (DOG
12/Xullo/2010), respectarase o establecido na Lei Organica 2/2006, do 3 de Maio, polo que cada caso sera analizado particularmente,
establecendo as flexibilizacidns e apoios oportunos para garantir que se cumpren os minimos fixados no apartado Minimos esixibles para alcanzar
a avaliacion positiva e os criterios de cualificacion. Esta situacién verase reflectida na ficha do alumnado e as flexibilizaciéns e apoios fixados teran
que contar coa autorizacién e visto bo da Inspeccién de Educacion.

No caso do alumnado que, sen ter necesidades educativas especiais, poida precisar ao longo do curso dun apoio adicional e cando o
reflectido na ficha do alumnado asi o aconselle, ofreceraselle a posibilidade de reforzar a stia aprendizaxe e mesmo recuperar partes non
superadas.

Atoparanse nesta situacion aqueles/as alumnos/as que:

* Non tefian perdido o dereito & avaliacion continua.

* Colaboren de xeito activo no desenvolvemento das tarefas propostas, tanto con caracter individual como de traballo en grupo.
* Non acaden parcialmente os minimos dalgunha Unidade Didéctica.

e

* Amosen a sUa dispofibilidade a traballar en autoformacion.

Se cumpren todos os puntos, acordarase co/coa alumno/a a realizacién dun ou varios traballos nos que se definiran, entre outros, os datos
de partida, os obxectivos e 0 tempo maximo para entregalos. Sera condicién indispensable que o/a alumno/a dispofia persoalmente do equipo
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necesario para realizar o traballo (ordenador, programas, etc ), estando en todo momento apoiado polo profesor en tarefas de titoria.

No caso de que, polo caracter dos minimos a recuperar, sexa necesaria unha verificacion practica dos mesmos o/a alumno/a debera
realizar tamén unha proba practica, normalmente coincidindo co Exame Final Extraordinario.

O conxunto destas tarefas en ninglin caso supora unha rebaixa dos minimos esixidos reflectidos no apartado Minimos esixibles para
alcanzar a avaliacion positiva e os criterios de cualificacién, se non que constitlie unha ferramenta de apoio para a consecucion dos mesmos.

9. Aspectos transversais

9.a) Programacioén da educacion en valores

A educacién en valores, ainda que pareza allea aos obxectivos do mddulo esta intimamente ligada aos mesmos, en tanto que contriblie a
formacidn no amplo concepto da mesma, permitindo por exemplo analizar o comportamento do alumnado cara a sua integracién no contorno
produtivo.

Con esta idea, fixanse os seguintes Valores (V) e os seus correspondentes Aspectos de Analise (AA):

- V1. Puntualidade no inicio e remate das tarefas.

- AA1.1. Asistiuse con puntualidade as clases.

- AA1.2. Cumprironse os tempos fixados para a realizacién das tarefas encomendadas.

- V2. Orde e limpeza no manexo e elaboracién da documentacion.

- AA2.1 Entregaronse memorias estruturadas, escritas con claridade e cumprindo a normativa.
- V3. Rigor no manexo da documentacién.

- AA3.1 Interpretaronse planos, instrucions dos equipos/materiais, orzamentos e normativa rigorosamente e sen falsas interpretacions.
V4, Calidade da documentacién.

- AA4.1. Verificouse a idoneidade e integridade da documentacion.

- V5. Orde e método de traballo.

- AA5.1. Mantivose o contorno de traballo ordenado, limpo e seguro.

- V6. Traballo en equipo.

- AA6.1. Implicouse na consecucién dos obxectivos por parte de tddolos membros do equipo.
- AA6.2. Mantivose unha actitude de respecto cos comparieiros e profesores.

- V7. Calidade do traballo.

- AA7.1. Alcanzouse ou superouse a calidade esixida no traballo.

- V8. Seguridade no traballo.

- AA8.1. Extremaronse as precaucions con respecto as persoas e aos equipos.

- V9. Busca da mellor solucion.

- AA9.1. Contemplaronse aspectos economicos, de facilidade de mantemento e ampliacion e de funcionalidade para obter a mellor solucién.
- V10. Coidado da natureza.

- AA10.1. Procurouse non desperdiciar materiais.

- AA10.2. Coidouse a reciclaxe.

Malia aparecer alguns deles no propio curriculo, compre recalcalos xa que o incumprimento de calquera destes AA impedira obter unha
avaliacion positiva das Unidades Didacticas e/ou do médulo. Os AA seran aplicados ao traballo diario ao longo de todo o curso, seguindo 0
procedemento de Lista de Cotexo con dous valores: Cumpre e Non Cumpre
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Asi mesmo, o incumprimento de algun dos criterios podera significar a prohibicidn de realizar as practicas no aula cando por razons de
seguridade, de prexuizo ao grupo ou por inasistencia/impuntualidade supofian un risco ou unha diminucién da avaliacion obxectiva das mesmas.
Neste caso o alumnado sera avaliado segundo o indicado no apartado Procedemento para definir a proba de avaliacion extraordinaria para o
alumnado con perda de dereito a avaliacién continua. Estas situaciéns quedaran reflectidas na ficha do alumnado.

9.b) Actividades complementarias e extraescolares

Promoverase e facilitarase a participacion activa do alumnado en todas aquelas actividades propostas dende o Departamento ou o Centro
que tefian que ver co curriculo do Ciclo, especialmente naquelas que traten aspectos directamente relacionados co médulo.

Agas casos excepcionais, desenvolvidos no propio Centro no horario lectivo do médulo e que poidan substituir s explicaciéns do profesor
nalgunha Unidade Didactica, estas actividades non teran caracter obrigatorio nin seran avaliables. De selo, informarase ao alumnado previamente
coa finalidade de que tomen as disposiciéns oportunas.

10.0utros apartados

10.1) Realizacién das practicas na aula.

Por mor do emprego na realizacion das practicas na aula de materiais que poden supor un serio risco para as persoas e/ou as cousas no
caso de ser empregados de xeito incorrecto, sen tomar as debidas precaucidns ou carecer dos cofiecementos apropiados, compre sinalar que se
podera non permitir a realizacién de determinadas préacticas a aquel alumnado que:

* Incumpra algin dos AA sinalados no apartado Programacién da educacion en valores.

* Incumpra algun dos CA relacionados coa prevencion de riscos.

* Cause danos de xeito intencionado.

* Non tefia asistido as explicacions referentes ao uso do material ou da realizacion da practica.

* Non respecte as indicacidns do profesorado na realizacion dalgunha practica.

ou

* Se valore, de xeito obxectivo, que carece dos cofiecementos ou destreza necesarios para a execucion da practica.

Cando, en base dalgun dos puntos anteriores se impida a realizacién dalgunha préctica no aula, o alumnado afectado sera avaliado
segundo o indicado no apartado Procedemento para definir a proba de avaliacién extraordinaria para o alumnado con perda de dereito a avaliacion
continua. Esta situacion quedara reflectida na ficha do alumnado.

10.2) Secuencia alternativa das Unidades Formativas e das Unidades Didacticas.

Por mor de impartirse 0 modulo empregando equipos e espazos compartidos con outros ciclos e/ou modulos, podera ser preciso modificar
a secuencia establecida para as Unidades Formativas e/ou impartir algunha das Unidades Didacticas de xeito paralelo dividindo ao alumnado en
grupos, en funcion da dispofiibilidade de medios.

Malia o anterior, ao non influir a orde das Unidades Didacticas no que respecta & avaliacién do alumnado, poderanse facer os axustes ao
longo do curso, quedando reflectidas as variacions realizadas, de ser o caso, no seguimento da programacion e/ou na Memoria Final.

-6 -



KA XUNTA

CONSELLERI'A DE CULTURA, AN EXO Xl”
RH DE GALICIA

EDUCACION, FORMACION

PROFESIONAL E UNIVERSIDADES MODELO DE PROGRAMACION DE MODULOS j BI | C | B

PROFESIONAIS

10.3) Ficha do alumnado.

Estas fichas van ser unha ferramenta bésica do profesorado para garantir o correcto seguimento da evolucién do alumnado.

Vai conter como minimo as seguintes informaciéns:

* Datos persoais do alumnado.

* Grupo de traballo asignado.

* Cadro de asistencia.

* Cadro de seguimento das tarefas realizadas, incluindo datas de inicio e remate, valoracién da tarefa, etc.

* Adaptacions especificas:

- Reforzos.

- Tarefas de recuperacion.

- Etc

* Resultados das distintas avaliacidns, tanto parciais como finais do médulo e das distintas Unidades Didacticas e Formativas.

10.4) Guia do profesorado.

A guia do profesorado vai permitir realizar un seguimento directo do curso, reflectindo canta informacion sexa necesaria para valorar o
cumprimento da programacion e/ou propor melloras na mesma.

Deste xeito conterd, polo menos, para cada Unidade Didactica e Actividade programada a seguinte informacién:

* Datas de inicio e remate.

* Sesions reais.

* % de faltas do alumnado.

* % de alumnado que aproba.

* Grao de comprensidn ou dificultade.
* Observacions.

Ademais, para cada tarefa encomendada reflectirase:
* Data de inicio e remate asignadas.

* Titulo da tarefa.
* Composicién da tarefa.

10.5) Niveis de logro.

Os niveis de logro indican o grao de cumprimento de cada Criterio de Avaliacion, é dicir: sinalan se un determinado Criterio de Avaliacion
ten valoracion positiva ou non.

Dada a complexidade que supdn determinar unha escala numérica completa, amésanse sé os niveis de logro asociados aos minimos
esixibles, debéndose entender co alumnado que cumpra a totalidade do aqui reflectido obteria nun principio unha cualificacién de 5 sempre e
cando tivese todos os LC cualificados como Cumpre e os TO non numéricos cualificados como Regular.
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Polo tanto, non acadar o logro dun CA tal e como esta aqui definido supon que ese CA non esta superado e a UD correspondente non
estaria aprobada.

Esta listaxe é unha guia-orientacidn que non substitie en ningun caso a valoracion feita polo profesorado, especialmente na observacion
do traballo diario na aula, xa que este dispora de moitas mais ferramentas de avaliacion.

Todas as CA asociadas a un TO (por claridade, aqui reflictese ¢ traballog ) levan implicita para a stia superacion co alumnado tefia
colaborado activamente ao seu desenvolvemento na aula e que ditos traballos foran entregados en prazo, acordes ao formato fixado e cos

programas ofrecen o funcionamento requirido.

Estrutiranse os niveis de logro co formato: UD -> CA -> nivel de superacidn.

ubD1.-

CA1.1.1. Identificaronse, con caracter xeral, aplicaciéns industriais nas que se xustifica o uso de robots.

Enumera, de acordo coa estrutura amosada na aula, os sectores industriais nos cales 0 emprego de robots sup6n unha vantaxe, xustificando dita
vantaxe.

CA1.2.1. Determinouse a tipoloxia xeral e as caracteristicas basicas dos robots industriais empregados na aula.

Define as caracteristicas, segundo os parametros sinalados na aula, da tipoloxia & que pertencen os robots empregados na aula e as
caracteristicas basicas (pesos, alcances, zonas de traballo) de ditos robots.

CA1.3.1. Relacionaronse coa sta funcién os elementos eléctricos dos robots empregados na aula.

Define a funcion e o tipo dos compofientes eléctricos (motores, freos, sensores, codificadores e actuadores) dos robots empregados na aula.

CA1.4.1. Recofiecéronse os sistemas mecanicos utilizados nas articulacions dos robots empregados na aula.

Enumera os tipos de sistema mecanico (envolventes, redutoras e transmisions) que utilizan os robots empregados na aula, citando as vantaxes de
cada tipo.

CA1.5.1. Identificaronse os sistemas de alimentacion (eléctrica, pneumatica e/ou oleohidraulica) dos robots empregados na aula.

Identifica o tipo de alimentacién empregado nas distintas partes dos conxuntos robot-controlador empregados na aula e os compofientes
encargados de cada tarefa (forza e mando).

CA1.6.1. Identificaronse posibles aplicaciéns industriais para os robots empregados na aula.

Para o caso concreto dun robot empregado na aula e dadas as suas caracteristicas, cita un sector industrial concreto para o seu uso, definindo a
tarefa a desenvolver.
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ubD2.-

CA1.7.1. Identificaronse os elementos basicos (emerxencias) que forman parte da seguridade dunha célula robotizada.

O traballo foi entregado en prazo e cumpre cos requisitos esixidos (estrutura do traballo, descricion da tarefa, normativa que lle afecta, analise de
riscos, analise dos elementos dos que debera dispor e proposta de melloras).

En casos excepcionais e previo acordo co alumnado afectado, poderase substituir o traballo por unha proba escrita. Esta proba contara cos

mesmos apartados definidos para o traballo e sera desenvolvida coincidindo co exame da avaliacién correspondente a UD.

uD3.-

CA1.7.3. Identificaronse os equipamentos elementais necesarios para o desefio de células robotizadas.

Para a célula proposta, define o0 equipamento basico (robot, ferramentas, pedestais, soportes) e os compofientes de seguridade (peches e
sensores/elementos de disparo de emerxencias).

CA1.7.5. ldentificaronse as distintas funcionalidades do software de desefio de células robotizadas.

Para os softwares empregados na aula, sinala as suas funcionalidades principais de desefio (insercion de elementos e adaptacion dos mesmos) e
xestion da instalacion (conectividade e modificacion de parametros).

CA2.1.1. Seleccionaronse os elementos de captacion e actuacion necesarios para comunicar os robots empregados na aula coas aplicacions
propostas.

Para a célula proposta, enumera os sensores € actuadores fundamentais, alleos ao robot, que é preciso incorporar para o desenvolvemento da
tarefa.

CA2.2.1. Realizaronse os esquemas basicos da comunicacion para a célula robética empregada na aula.

O traballo inclie un esbozo das comunicacions precisas entre o controlador do robot e o exterior da célula.

CA2.3.1. Utilizouse a simboloxia acordada para a representacion da célula robética empregada na aula.

O traballo respecta a simboloxia acordada ou, de ser preciso, inclie unha lenda aclaratoria.
CA2.4.1. Representaronse os elementos de seguridade requiridos na célula empregada na aula.

O traballo inclUe os elementos de seguridade dispostos na célula empregada na aula.

CA2.5.1. Conectéronse os comporfientes precisos na célula robética empregada na aula.

O traballo incltie un esbozo das conexions precisas e incliese unha descricidn expresa daquelas conexidns que foron realizadas na aula.

CA2.6.1. Respectaronse as medidas de seguridade segundo o requirido polo traballo a realizar.
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Respectouse escrupulosamente o procedemento de seguridade no traballo acordado na clase.

UD4.-

CA1.1.1. Planificouse a traxectoria basica de movemento do robot empregado na aula para o caso dunha traxectoria directa.

O traballo inclue a descricion basica da tarefa a desenvolver (punto de partida, acciéns a realizar e punto de chegada final).

CA1.2.1. Identificaronse os sinais a considerar para o caso da traxectoria directa proposta.

Para a aplicacion proposta, identifica as Entradas e Saidas basicas para a realizacidn da tarefa (coller e/ou soltar pezas).

CA1.3.1. Estableceuse a secuencia de control basica, mediante un gréfico secuencial, para o caso de traxectorias directas programadas coa Teach
Box.

O traballo inclue un gréfico da secuencia a desenvolver (punto de partida, chegada aos puntos chave, accions a realizar nos mesmos e punto de
chegada final).

CA1.3.3. Estableceuse a secuencia de control basica, mediante un grafico secuencial, para o caso de traxectorias directas programadas dende PC.

0 traballo inclie un grafico da secuencia a desenvolver (punto de partida, chegada aos puntos chave, accions a realizar nos mesmos e punto de
chegada final).

CA1.4.1. Identificaronse as instrucidns de programacion requiridas para a programacion dende Teach Box do caso proposto na aula.

Define os parametros basicos (tipo de dato, tipo de valor, velocidade e aproximacidn) das instrucidns fundamentais (movemento libre, lifia e circulo)
para as linguaxes empregadas na aula.

CA1.5.1. Identificaronse os tipos de datos procesados na programacion dende Teach Box do caso proposto na aula.

Para o caso proposto, define os datos (puntos e bases de referencia) que compre empregar.

CA1.6.1. Configurouse o robot e programaronse os puntos basicos, para unha traxectoria directa, dende Teach Box.

O traballo inclie o programa basico e a descricion do procedemento para a realizacidn das configuracions precisas (ferramentas e bases).

CA1.6.3. Configurouse o robot e programaronse os puntos basicos, para unha traxectoria directa, dende PC.

0 traballo incltie o programa basico e a descricion do procedemento para a realizacion das configuracions precisas (ferramentas e bases).

CA1.7.1. Compararonse as principais instrucions en distintas linguaxes, para o caso da programacién de traxectorias directas.

O traballo inclue a equivalencia das instruciéns nas distintas linguaxes empregadas na aula.
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CA1.8.1. Elaborouse un protocolo basico de posta en marcha para a aplicacién baseada en traxectoria directa proposta na aula.

O traballo incliie un protocolo basico de posta en marcha (modos de control, puntos e espazos a cotexar e medidas de seguridade).

CA1.9.1. Simulouse nun contorno grafico a programacion offline de traxectorias directas sen empregar a Teach Box virtual.

O traballo incltie a descricién do procedemento de simulacion.

CA2.1.1. Comprobouse a conexion dos elementos de seguridade que ten que incorporar un sistema robotizado programado con traxectoria directa.

O traballo incle unha listaxe dos aspectos revisados nos elementos de seguridade (emerxencias, vixilancia e peches) con indicacion do resultado
obtido (correcto/axustado).

CA2.2.1. Verificouse o funcionamento dos dispositivos de seguridade incorporados na Teach Box para un sistema robotizado programado con
traxectoria directa.

O traballo inclue unha listaxe dos aspectos revisados nos elementos de seguridade (emerxencias, vixilancia e peches) con indicacion do resultado
obtido (correcto/axustado).

CA2.3.1. Seguiuse un protocolo basico de actuacion para a posta en servizo dun robot programado con traxectoria directa.

O traballo incle o resultado (correcto/modificado) do protocolo basico establecido para a posta en marcha.

CA2.4.1. Verificouse a secuencia de funcionamento, empregando a Teach Box, do robot programado na aula con traxectoria directa.

O traballo inclte o resultado (correcto/modificado) da verificacion do programa realizado. No caso de realizar modificaciéns no programa despois
da primeira verificacion debe reflectirse a xustificacion das mesmas.

CA2.4.3. Verificouse a secuencia de funcionamento, empregando un PC, do robot programado na aula con traxectoria directa.

O traballo incle o resultado (correcto/modificado) da verificacion do programa realizado. No caso de realizar modificaciéns no programa despois
da primeira verificacion debe reflectirse a xustificacion das mesmas.

CA2.5.1. Describironse os procedementos de calibracidn dos sensores internos para o posicionamento dos robots empregados na aula.

Describe o procedemento de calibracion dos robots empregados na aula empregando o seu software de soporte (orde de calibracion e tipo de
movemento).

CA2.6.1. Comprobouse a resposta do robot ante traxectorias con singularidades.

0 traballo incltie a descricion do robot fronte a unha singularidade.

CA2.7.1. Monitorizouse, dende a Teach Box, o estado dos sinais internos, e o valor dos datos internos procesados.
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O traballo inclle os valores obtidos na Teach Box para a posicién do robot no punto de partida e no primeiro punto de contacto con pezas.

CA2.8.1. Tivéronse en conta as normas de seguridade basicas no traballo proposto na aula para o caso de programacions con traxectoria directa.

Respectouse escrupulosamente o procedemento de seguridade no traballo acordado na clase.

CA3.1.1. Recofiecéronse os puntos criticos susceptibles de avaria en robots, para o caso de traxectorias directas programadas dende Teach Box.

Indicase cal é o elemento que mais sofre no caso de programacion incorrecta (oscilacions, golpes, etc.), sinalando o xeito de minimizar os efectos.

CA3.1.3. Recofiecéronse os puntos criticos susceptibles de disfuncion en robots, para o caso de traxectorias directas programadas dende PC.

Indicase cales son as consecuencias dun erro de programacion (traballo fora de zona, angulo de xiro superado, etc.), sinalando o xeito de
minimizar os efectos.

CA3.2.1. Utilizouse instrumentacion de medida e comprobacion para a analise requirida nun robot programado con traxectoria directa.

O traballo inclue a referencia aos elementos auxiliares empregados durante a programacion para referir elementos (ferramentas e bases) e/ou
realizar verificacions concretas requiridas na aula e a xustificacion do seu emprego.

CA3.3.1. Diagnosticaronse as causas mais probables da avaria proposta, real e/ou simulada, para o caso dun robot programado con traxectoria
directa.

O traballo inclue o diagndstico previo da avaria ou disfuncién proposta na aula.

CA3.4.1. Localizouse a avaria ou disfuncion proposta, real e/ou simulada, para o0 caso dun robot programado con traxectoria directa.

0 traballo inclie o procedemento seguido para verificar a avaria proposta na aula.

CA3.5.1. Restableceuse o funcionamento do sistema, para o caso dun robot programado con traxectoria directa.

O traballo inclUe a correccidn proposta para a avaria analizada.

CA3.6.1. Documentouse a avaria nun informe de incidencias para o caso dun robot programado con traxectoria directa.

O traballo inclie un informe final sobre a avaria, segundo o modelo acordado na aula.

CA3.7.1. Tivéronse en conta as normas de seguridade basicas na resolucién de avarias para o caso do robot programado na aula con traxectoria
directa.

Respectouse escrupulosamente o procedemento de seguridade no traballo acordado na clase.

uD5.-
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CA1.1.3. Planificouse a traxectoria basica de movemento do robot empregado na aula para o caso dunha traxectoria calculada.

O traballo inclle a descricion basica da tarefa a desenvolver (punto de partida, accions a realizar e punto de chegada final).

CA1.2.3. Identificaronse os sinais a considerar para o caso da traxectoria calculada proposta.

Para a aplicacién proposta, identifica as Entradas e Saidas basicas para a realizacion da tarefa (coller e/ou soltar pezas) e as programacions
asociadas.

CA1.3.5. Estableceuse a secuencia de control basica, mediante un gréfico secuencial, para o caso de traxectorias calculadas programadas dende
Teach Box.

O traballo inclue un gréfico da secuencia a desenvolver (punto de partida, chegada aos puntos chave, accions a realizar nos mesmos e punto de
chegada final).

CA1.3.7. Estableceuse a secuencia de control basica, mediante un gréfico secuencial, para o caso de traxectorias calculadas programadas dende
PC.

O traballo inclue un gréfico da secuencia a desenvolver (punto de partida, chegada aos puntos chave, accions a realizar nos mesmos e punto de
chegada final).

CA1.4.3. Identificaronse as instrucidns de programacion requiridas na programacion dende PC do caso proposto na aula.

Define os parametros basicos (tipo de dato, tipo de valor, velocidade e aproximacidn) das instrucidns fundamentais (movemento libre, lifia e circulo)
para as linguaxes empregadas na aula.

CA1.5.3. Identificaronse os tipos de datos procesados na programacion dende PC do caso proposto na aula.

Para o caso proposto, define os datos (puntos e bases de referencia) que compre empregar.

CA1.6.5. Configurouse o robot e programaronse os puntos basicos, para unha traxectoria calculada, dende Teach Box.

O traballo inclie o programa basico e a descricion do procedemento para a realizacion das configuracions precisas (ferramentas e bases).

CA1.6.7. Configurouse o robot e programaronse os puntos basicos, para unha traxectoria calculada, dende PC.

O traballo inclie o programa basico e a descricion do procedemento para a realizacidn das configuracions precisas (ferramentas e bases).

CA1.7.3. Compararonse as principais instrucions en distintas linguaxes, para o caso da programacion de traxectorias calculadas.

O traballo inclue a equivalencia das instruciéns nas distintas linguaxes empregadas na aula.

CA1.8.3. Elaborouse un protocolo basico de posta en marcha para a aplicacion baseada en traxectoria calculada proposta na aula.

O traballo inclue un protocolo basico de posta en marcha (modos de control, puntos e espazos a cotexar e medidas de seguridade).
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CA1.9.3. Simulouse nun contorno grafico a programacion offline de traxectorias calculadas sen empregar a Teach Box virtual.

O traballo inclie a descricién do procedemento de simulacion.

CA2.1.3. Comprobouse a conexion dos elementos de seguridade que ten que incorporar un sistema robotizado programado con traxectoria
calculada.

O traballo inclue unha listaxe dos aspectos revisados nos elementos de seguridade (emerxencias, vixilancia e peches) con indicacion do resultado
obtido (correcto/axustado).

CA2.2.3. Verificouse o funcionamento dos dispositivos de seguridade incorporados na Teach Box para un sistema robotizado programado con
traxectoria calculada.

O traballo inclue unha listaxe dos aspectos revisados nos elementos de seguridade (emerxencias, vixilancia e peches) con indicacion do resultado
obtido (correcto/axustado).

CA2.3.3. Seguiuse un protocolo basico de actuacion para a posta en servizo dun robot programado con traxectoria calculada.

O traballo inclue o resultado (correcto/modificado) do protocolo basico establecido para a posta en marcha.

CA2.4.5. Verificouse a secuencia de funcionamento, empregando a Teach Box, do robot programado na aula con traxectoria calculada.

0 traballo inclle o resultado (correcto/modificado) da verificacion do programa realizado. No caso de realizar modificaciéns no programa despois
da primeira verificacion debe reflectirse a xustificacion das mesmas.

CA2.4.7. Verificouse a secuencia de funcionamento, empregando un PC, do robot programado na aula con traxectoria calculada.

0 traballo inclte o resultado (correcto/modificado) da verificacion do programa realizado. No caso de realizar modificaciéns no programa despois
da primeira verificacion debe reflectirse a xustificacion das mesmas.

CA2.8.3. Tivéronse en conta as normas de seguridade basicas no traballo proposto na aula para o caso de programacions con traxectoria
calculada.

Respectouse escrupulosamente o procedemento de seguridade no traballo acordado na clase.

CA3.1.5. Recoriecéronse os puntos criticos susceptibles de avaria en robots, para o caso de traxectorias calculadas programadas dende Teach
Box.

Indicase cal é o elemento que mais sofre no caso de programacion incorrecta (oscilacions, golpes, etc.), sinalando o xeito de minimizar os efectos.

CA3.1.7. Recofiecéronse os puntos criticos susceptibles de disfuncion en robots, para o caso de traxectorias calculadas programadas dende PC.

Indicase cales son as consecuencias dun erro de programacion (traballo fora de zona, angulo de xiro superado, etc.) que non cause avaria,
sinalando o xeito de minimizar os efectos.
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CA3.2.3. Utilizouse instrumentacion de medida e comprobacion para a analise requirida nun robot programado con traxectoria calculada.

O traballo inclUe a referencia aos elementos auxiliares empregados durante a programacién para referir elementos (ferramentas e bases) e/ou
realizar verificacions concretas requiridas na aula e a xustificacion do seu emprego.

CA3.3.3. Diagnosticaronse as causas mais probables da avaria proposta, real e/ou simulada, para o caso dun robot programado con traxectoria
calculada.

O traballo inclue o diagnéstico previo da avaria ou disfuncién proposta na aula.

CA3.4.3. Localizouse a avaria ou disfuncién proposta, real e/ou simulada, para o caso dun robot programado con traxectoria calculada.

O traballo inclue o procedemento seguido para verificar a avaria proposta na aula.

CA3.5.3. Restableceuse o funcionamento do sistema para o caso dun robot programado con traxectoria calculada.

O traballo inclte a correccion proposta para a avaria analizada.

CA3.6.3. Documentouse a avaria nun informe de incidencias para o0 caso dun robot programado con traxectoria calculada.

O traballo inclie un informe final sobre a avaria, segundo o modelo acordado na aula.

CA3.7.3. Tivéronse en conta as normas de seguridade basicas na resolucion de avarias para o caso do robot programado na aula con traxectoria
calculada.

Respectouse escrupulosamente o procedemento de seguridade no traballo acordado na clase.
NOTA ACLARATORIA:
Neste apartado faise referencia a distintos conceptos que compre aclarar:
- Calidade requirida: aquela que se fixa como obxectivo ao inicio da actividade proposta.
- Procedemento acordado: técnica ou método explicado na aula que se debe seguir durante a actividade.
- Montaxe axeitado: colocacion, ensamblaxe efou fixacion dun elemento que se debe facer no sitio fixado pola normativa (ou, de ser o caso, 0
elixido na aula), segundo as técnicas aprendidas, respectando a estética, sen causar danos e verificando o resultado de acordo cos manuais e/ou

indicaciéns do profesorado.

- Conexion axeitada: aquela na que os cabos non presentan fios soltos nin lonxitudes inapropiadas, atépanse (de ser o caso) correctamente
ensamblados no seu terminal de conexion, garanten a condutividade e non presentan danos no seu illamento e/ou estrutura.
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