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DEPARTAMENT D'EDUCACIO | FORMACIO PROFESSIONAL

RESOLUCIO EDF/4117/2024, de 19 de novembre, per la qual s'estableix el curriculum del curs
d'especialitzacié de Robotica Col-laborativa.

La Llei organica 2/2006, de 3 de maig, d'educacio, estableix a I'article 39.3, que els cursos d'especialitzacio
formen part de la formacié professional, a I'article 42 que tenen caracter modular i que la seva funcié és la de
complementar o aprofundir en les competéncies dels que ja disposin d'un titol de formacié professional o
compleixin les condicions d'accés que per a cada curs d'especialitzacié es determini.

El Reial decret 904/2022, de 25 d'octubre, ha establert el curs d'especialitzacié en Robotica Col-laborativa i
n'ha fixat els aspectes basics del curriculum i mitjangant la Resolucié EDU/1854/2023, de 24 de maig, es va
establir el curriculum del curs d'especialitzacié de Robotica Col-laborativa.

La Llei organica 3/2022, de 31 de marg, d'ordenacid i integracié de la formacié professional s'ha desplegat
mitjancant el Reial decret 659/2023, de 18 de juliol, pel qual es desenvolupa I'ordenacié del sistema de
formacio professional, el qual estableix, al capitol V del titol II referit al grau E, I'ordenacié dels cursos
d'especialitzacio.

El Reial decret 497/2024, de 21 de maig, pel que es modifiquen determinats reials decrets pels que
s'estableixen, en I'ambit de la Formacié Professional, cursos d'especialitzacié de grau mitja i superior i es fixen
els ensenyaments minims, per a la seva adaptacié al Reial decret 659/2023, de 18 de juliol.

Per tant, en concordanca amb els canvis en I'ordenacié dels cursos d'especialitzacié i el nou regim d'aplicacio,
cal establir el curriculum del curs d'especialitzacié de Robotica Col-laborativa.

Per tot I'exposat,

Resolc:

-1 Establir el curriculum del curs d'especialitzacié de Robotica Col:laborativa, aplicable a partir del curs 2024-
2025.

-2 Detallar, a I'annex 1, la identificacié del curs d'especialitzacio.

-3 Detallar, a I'annex 2, I'accés al curs d'especialitzacio.

-4 Establir, a I'annex 3, la relacié de moduls professionals que conformen el curriculum del curs
d'especialitzacié de Robotica Col-laborativa.

-5 La resta d'elements que defineixen aquest curs d'especialitzacio (perfil professional, entorn professional,
prospectiva al sector o sectors, objectius generals, espais i equipaments i professorat), sén els establerts en el
Reial decret 904/2022, de 25 d'octubre i en el Reial decret 497/2024, de 21 de maig.

-6 D'acord amb el previst a la disposicidé addicional primera del Reial decret 904/2022, de 25 d'octubre, aquest
curs d'especialitzacié no constitueix una regulacié de I'exercici de cap professié regulada.
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-7 A partir del 31 d'agost de 2024 es deixa sense efecte la Resolucié EDU/1854/2023, de 24 de maig.

Contra aquesta Resolucié, que posa fi a la via administrativa, les persones interessades poden interposar
recurs contencids administratiu davant la Sala contenciosa administrativa del Tribunal Superior de Justicia de
Catalunya, en el termini de dos mesos a comptar des de I'endema de la seva publicacié al Diari Oficial de la
Generalitat de Catalunya, de conformitat amb el que preveu l'article 46.1 de la Llei 29/1998, de 13 de juliol,
reguladora de la jurisdiccid contenciosa administrativa. També pot interposar qualsevol altre recurs que
consideri convenient per a la defensa dels seus interessos.

Aixi mateix, previ al recurs contencids administratiu, poden interposar recurs de reposicié davant la consellera
d'Educacio i Formacié Professional, en el termini d'un mes a comptar de I'endema de la seva publicacié al
DOGC, segons el que disposen I'article 77 de la Llei 26/2010, del 3 d'agost, de régim juridic i de procediment
de les administracions publiques de Catalunya i els articles 123 i 124 de la Llei 39/2015, d'1 d'octubre, del
procediment administratiu comu de les administracions publiques, o qualsevol altre recurs que considerin
convenient per a la defensa dels seus interessos.

Barcelona, 19 de novembre de 2024

Esther Niub6 Cidoncha

Consellera d'Educacio i Formacio Professional

Annex 1

Identificacio

El curs d'especialitzacié en Robotica Col-laborativa queda identificat pels seglients elements:
Denominacié: Robotica Col-laborativa.

Nivell: Formacio Professional de Grau Superior.

Durada: 400 hores.

Familia Professional: Electricitat i electronica (Unicament a efectes de classificacidé dels ensenyaments de
formacio professional).

Branques de coneixement: Enginyeria i Arquitectura
Crédits ECTS: 24.
Referent a la Classificacié Internacional Normalitzada de I'Educacié: P-5.5.4.

El titol de Master es correspon amb un nivell 5C del Marc Espanyol de Qualificacions per a I'Aprenentatge
Permanent.

Annex 2

Accés al curs d'especialitzacio

1. Els titols que donen accés a aquest curs d'especialitzacié sén els segients:

Titol de Técnic o Técnica Superior en Sistemes Electrotécnics i Automatitzats, establert pel Reial decret
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1127/2010, de 10 de setembre.

Titol de Técnic o Técnica Superior en Sistemes de Telecomunicacions i Informatics, establert pel Reial decret
883/2011, de 24 de juny.

Titol de Técnic o Técnica Superior en Mecatronica Industrial, establert pel Reial decret 1576/2011, de 4 de
novembre.

Titol de Técnic o Técnica Superior en Manteniment Electronic, establert pel Reial decret 1578/2011, de 4 de
novembre.

Titol de Técnic o Técnica Superior en Automatitzacié i Robotica Industrial, establert pel Reial decret 1581/2011,
de 4 de novembre.

Titol de Técnic o Técnica Superior en Electromedicina Clinica, establert pel Reial decret 838/2015, de 21 de
setembre.

2. En cas de disponibilitat de places podran accedir al curs d'especialitzacié les persones que no tinguin les
titulacions requerides, sempre que compleixin els requisits seglients, que s'enumeren per ordre de preferéncia:

a) Tenir un titol de técnic superior de formacié professional diferent dels que hi donen accés i acreditar
experiéncia en l'area professional associada al curs d'especialitzacio.

b) Tenir un titol de técnic superior de formacié professional diferent dels que hi donen accés i acreditar tenir
coneixements previs adequats.

c) Acreditar tenir coneixements previs o experiéncia laboral en I'area professional associada al curs
d'especialitzacid, tot i no tenir un titol de tecnic superior de formacié professional.

Annex 3

1. Relacié de moduls professionals.

5087. Robotica Col-laborativa
Hores lectives: 66 hores

Hores d'estada a I'empresa: cap
Durada total: 66 hores

Equivalencia en crédits ECTS: 5

5088. Configuracié i Programacio
Hores lectives: 132 hores

Hores d'estada a I'empresa: cap
Durada total: 132 hores
Equivalencia en crédits ECTS: 10

5089. Robots Mobils Autonoms
Hores lectives: 66 hores

Hores d'estada a I'empresa: cap
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Durada total: 66 hores

Equivalencia en crédits ECTS: 5

5090. Seguretat i Manteniment
Hores lectives: 33 hores

Hores d'estada a I'empresa: cap
Durada total: 33 hores

Equivaléncia en crédits ECTS: 4

C083. Projecte de Robotica Col-laborativa
Hores lectives: 103 hores
Hores d'estada a I'empresa: cap

Durada total: 103 hores

2. Descripci6 dels moduls professionals.

5087. Robotica Col-laborativa
Hores lectives: 66 hores

Hores d'estada a I'empresa: cap
Durada total: 66 hores

Equivalencia en crédits ECTS: 5

Resultats d'aprenentatge i criteris d'avaluacié

1. Caracteritza diferents tipus de robots, identificant els components que els formen i determinant les seves
aplicacions en entorns productius automatitzats.

Criteris d'avaluacid

1.1 Determina la tipologia i les caracteristiques dels robots i manipuladors.

1.2 Identifica robots i manipuladors en funcié de l'aplicacié requerida.

1.3 Reconeix els sistemes mecanics utilitzats en les articulacions de robots i manipuladors.
1.4 Caracteritza els elements que conformen la unitat de control de robot.

1.5 Identifica els elements que conformen la unitat de programacio.

2. Analitza l'estructura de bracos robotics col-laboratius, identificant els seus avantatges i determinant les seves
aplicacions en entorns productius automatitzats.
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Criteris d'avaluacio

2.1 Identifica les caracteristiques morfologiques del brag robodtic.

2.2 Analitza les caracteristiques funcionals del brag robotic.

2.3 Avalua els avantatges del brag robotic col-laboratiu respecte del brag robotic classic.

2.4 Identifica aplicacions en entorns productius en les quals es justifica I'Us del brag robotic col-laboratiu i els
seus elements necessaris.

2.5 Caracteritza la seva aplicacio en diferents sectors d'importancia economica.

3. Caracteritza periférics en entorns productius, identificant la seva funcid i connexié al robot.

Criteris d'avaluacio

3.1 Caracteritza els tipus de sensors i la seva connexio6 al robot.

3.2 Caracteritza els tipus d'efectors finals i la seva connexio al robot.

3.3 Caracteritza els tipus de bescanviadors d'eines i la seva connexid al robot.
3.4 Caracteritza els tipus de polsadors i interruptors i la seva connexié al robot.
3.5 Caracteritza els tipus de cintes transportadores i la seva connexio al robot.
3.6 Caracteritza els tipus de sistemes pneumatics i la seva connexid al robot.
3.7 Caracteritza els tipus de sistemes hidraulics i la seva connexi6 al robot.

3.8 Caracteritza els tipus d'automatismes eléctrics i la seva connexio al robot.

4. Configura aplicacions basades en visid artificial identificant les seves aplicacions i calibrant les cameres.

Criteris d'avaluacid

4.1 Identifica els tipus de cameres de visio artificial.

4.2 Caracteritza els tipus de deteccid.

4.3 Analitza les aplicacions de cada tipus de deteccio.
4.4 Enraona la necessitat de calibrar camera amb robot.
4.5 Realitza el procés de calibratge de la camera.

4.6 Configura un sistema basat en deteccid per visio artificial.

5. Automatitza processos manuals integrant robots col-laboratius millorant els indicadors clau.

Criteris d'avaluacio

5.1 Calcula els indicadors clau d'acompliment del procés manual.

5.2 Divideix el procés manual en tasques.

5.3 Enraona com poden millorar els indicadors clau d'acompliment del procés.

5.4 Determina el procés d'entrada de les peces, la seva presentacio i els elements mecanics que el faciliten.

5.5 Determina el procés de sortida de les peces i els elements mecanics que el faciliten.
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5.6 Determina el model de robot adequat segons els requeriments.

5.7 Determina I'eina adequada segons els requeriments.

5.8 Implementa el programa de robot.

5.9 Calcula els indicadors clau d'acompliment del procés automatitzat.

5.10 Raona com poden millorar els indicadors clau d'acompliment del procés automatitzat.

5.11 Avalua i corregeix els possibles riscos de I'aplicacié.

Continguts (orientatius)

1. Caracteritzacio dels robots implantats en el sector productiu:

1.1 Tipologia dels robots.

1.2 Definicié de robot.

1.3 Avantatges de I'Us de robots en I'entorn productiu.

1.4 Morfologia d'un brag robotic. Elements constitutius. Graus de llibertat.
1.5 Espai de treball del robot.

1.6 Sistemes mecanics: elements mecanics. Sistemes de transmissio.

1.7 Unitats de control de robots.

1.8 Unitats de programacio.

2. Analisi de bragos robotics industrials col-laboratius:
2.1 Definici6 de robot col-laboratiu.

2.2 Caracteristiques del brag robotic col-laboratiu.

2.3 Avantatges especifics de I'Us de robots col-laboratius.
2.4 Aplicacions dels robots col-laboratius:

2.4.1 Manipulacid.

2.4.2 Paletitzat i empaquetat.

2.4.3 Carrega i descarrega de maquines.

2.4.4 Assemblatge, caragolat, soldadura, polit entre altres.
2.4.5 Dispensat.

2.4.6 Emmotllament per injeccid.

2.4.7 Manipulacié amb visié artificial.

2.4.8 Control de qualitat.

2.4.9 Proves i analisis.

2.4.10 Collita.

2.4.11 Tractament de cultius.

2.4.12 Poda, entre altres.

2.5 Industria 4.0.
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2.6 Agricultura 4.0.

3. Caracteritzacié de periférics en el sector productiu:
3.1 Sensors.

3.2 Efectors finals.

3.3 Bescanviadors d'eines.

3.4 Polsadors i interruptors.

3.5 Cintes transportadores.

3.6 Sistemes pneumatics.

3.7 Sistemes hidraulics.

3.8 Automatismes eléctrics.

4. Configuracié d'aplicacions basades en visié artificial:

4.1 Tipus de cameres.

4.2 Tipus de deteccid.

4.3 Aplicacions.

4.4 Calibratge de camera.

4.5 Integracié amb informacié d'altres sensors. Fusié sensorial.
4.6 Configuracio d'aplicacions amb visi¢ artificial.

4.7 Construccié de models de I'escena.

5. Automatitzacié d'un procés manual mitjangant la integracié d'una aplicacié robotica col-laborativa:
5.1 Calcul dels indicadors clau d'acompliment del procés.

5.2 Divisi6 del procés en tasques.

5.3 Determinacié de la seqiéncia d'accions i disposicié dels elements.
5.4 Seleccid de robot col-laboratiu i complements.

5.5 Automats programables.

5.6 Pantalla d'operador.

5.7 Dispositius de seguretat.

5.8 Programacio del robot.

5.9 Comunicacions en cél-lules robotitzades.

5.10 Avaluacié de riscos.

5.11 Marcatge CE.

5088. Configuracié i Programacio

Hores lectives: 132 hores
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Hores d'estada a I'empresa: cap
Durada total: 132 hores
Equivalencia en crédits ECTS: 10

Resultats d'aprenentatge i criteris d'avaluacié

1. Configura els parametres fonamentals del sistema, identificant els menus del panell de control i creant
programes basics de moviment.

Criteris d'avaluacid

1.1 Identifica els menus de la consola de programacio.

1.2 Identifica els elements del panell de connexions.

1.3 Desplaga el robot mitjancant el panell de moviment usant els recursos d'aquest.

1.4 Configura la posicid i orientacié del Punt Central d'Eina mitjangant el métode que inclou posicionar I'eina
del robot en diferents orientacions respecte al mateix punt de referéncia.

1.5 Configura els parametres de Carrega i Centre de Gravetat de I'eina mitjangant la utilitat del robot per a
determinar-los.

1.6 Posiciona el robot en diverses posicions i orientacions determinades.
1.7 Genera moviments amb les ordres dels diferents tipus de moviment en programa de robot.

1.8 Implementa lectura de senyals d'entrada i modificacié de senyals de sortida.

2. Desenvolupa programes, interactuant amb senyals d'entrades i sortides i optimitzant moviments i temps de
cicle.

Criteris d'avaluacid

2.1 Desenvolupa un programa d'agafar i deixar un objecte interactuant amb sensors.

2.2 Actualitza els parametres de carrega i centre de gravetat de I'eina en agafar i deixar objectes.
2.3 Optimitza el moviment i temps de cicle del programa.

2.4 Estructura el programa segons les seves accions principals i reanomenant els punts de pas, els senyals i les
variables utilitzades.

2.5 Configura limitacions en els diferents parametres de les funcions de seguretat.

2.6 Configura l'arrencada automatica d'un programa d'engegar robot.

2.7 Implementa subprogrames.

2.8 Aplica bucles i ordres condicionals per a possibilitar una execucié no lineal del programa.

2.9 Crea un sistema de referéncia generant-ne moviments al respecte.

3. Aplica recursos avancgats de programacié, ampliant la funcionalitat del programa i la interactuacié amb altres
dispositius.

Criteris d'avaluacio

ISSN 1988-298X https://www.gencat.cat/dogc DL B 38014-2007



9/18 Diari Oficial de la Generalitat de Catalunya Num. 9297 - 25.11.2024
-

CVE-DOGC-A-24325036-2024

3.1 Implementa fils d'execucié en paral-lel al programa principal, generats simultaniament a aquest o per una
condicio.

3.2 Executa ordres en el llenguatge de baix nivell.

3.3 Implementa funcions en el llenguatge de baix nivell.

3.4 Executa ordres en el llenguatge de baix nivell enviats de manera remota.

3.5 Carrega, executa, pausa i atura un programa mitjancant ordres enviades de manera remota.
3.6 Configura els busos de comunicacions.

3.7 Escriu i llegeix registres del robot per a interactuar amb altres periférics mitjancant els busos de
comunicacio.

4. Desenvolupa programes per a aplicacions concretes a partir de les especificacions, seqienciant les diferents
fases de I'accid i estructurant-ho mitjangant un diagrama de flux.

Criteris d'avaluacié

4.1 Caracteritza i sequencia cada aplicacio.

4.2 Implementa un diagrama de flux.

4.3 Valora l'estructura de programa més apropiada per a cada aplicacié especifica donat un diagrama de flux.
4.4 Implementa un programa que permeti accions com paletitzar, dosificar, polir, cargolar, entre d'altres.

4.5 Implementa un programa per a detectar i agafar sense danyar un element d'interés.

4.6 Implementa un programa que utilitza un Punt Central d'Eina remot.

Continguts (orientatius)

1. Configuracid i programacio basiques:

1.1 Maneig de la consola de programacio.

1.2 Panell de connexions.

1.3 Posicionament del robot.

1.4 Seleccié i execucié de programes.

1.5 Configuracié del Punt Central d'Eina.

1.6 Configuracio de la carrega i Centre de Gravetat.
1.7 Tipus de moviments.

1.8 Punts de pas.

1.9 Entrades i sortides.

2. Desenvolupament de programes:

2.1 Actualitzacié de Carrega i Centre de Gravetat durant programa.
2.2 Recursos d'optimitzacié del moviment i temps de cicle.

2.3 Estructura i nomenclatura de programa.

2.4 Funcions de seguretat.
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2.5 Arrencada automatica.
2.6 Subprogrames.
2.7 Ordres condicionals de control del flux del programa.

2.8 Sistemes de referéncia.

3. Recursos avangats de programacio:

3.1 Fils d'execucid en paral-lel al programa principal.
3.2 Programacié en llenguatge de baix nivell.

3.3 Control remot.

3.4 Busos de comunicacio.

3.5 Registres del robot.

4. Programacié d'aplicacions:

4.1 Programacio seqliencial. Diagrames de flux i grafics seqlencials.
4.2 Detectar, agafar i deixar.

4.3 Paletitzat.

4.4 Cinta transportadora.

4.5 Dosificacio.

4.6 Poliment.

4.7 Punt Central d'Eina remot.

4.8 Cargolat.

5089. Robots Mobils Autonoms
Hores lectives: 66 hores

Hores d'estada a I'empresa: cap
Durada total: 66 hores

Equivaléncia en crédits ECTS: 5

Resultats d'aprenentatge i criteris d'avaluacié

1. Caracteritza robots mobils autonoms identificant els components que el formen i determinant el seu
funcionament.

Criteris d'avaluacio

1.1 Estableix les diferencies entre robots mobils autdbnoms col-laboratius i vehicles de guiat automatic.
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1.2 Identifica els components dels robots mobils autonoms col-laboratius.

1.3 Avalua la funcié de cada element del robot.

1.4 Reconeix els elements mecanics utilitzats pel sistema de control de moviment del robot mobil autonom.
1.5 Relaciona els elements electrics que conformen la morfologia del robot mobil autonom.

1.6 Caracteritza els diferents sensors del sistema robotic.

1.7 Avalua complements que interactuen amb el robot.

2. Determina el funcionament general del sistema robotic identificant aplicacions i processos automatitzables i
caracteritzant I'entorn de treball adequat.

Criteris d'avaluacid
2.1 Identifica els principis fonamentals del funcionament del sistema.

2.2 Identifica els passos necessaris per a poder fer una auditoria d'una planta préviament al procés
d'automatitzacio.

2.3 Realitza una auditoria de xarxa Wifi per a garantir un funcionament adequat del robot mobil autonom.
2.4 Determina els requisits basics per al correcte procés de mapatge de I'entorn.

2.5 Analitza processos automatitzables en els quals es justifica I'aplicacié d'un sistema basat en robot mobil
autonom col-laboratiu.

2.6 Selecciona el robot i elements complementaris necessaris en una aplicacié especifica.

3. Configura i desenvolupa aplicacions basades en robots mobils autonoms, tenint en compte les seves
caracteristiques i el context de treball.

Criteris d'avaluacio

3.1 Instal-la de forma adequada els elements necessaris en I'entorn per a donar suport a la navegacié del robot
mobil.

3.2 Configura la interficie de xarxa del robot per a poder connectar adequadament a una xarxa de planta
mitjangant la seva propia xarxa Wifi.

3.3 Crea i optimitza un pla de I'entorn.
3.4 Comprova i corregeix la precisié de la localitzacié aconseguida en diferents punts en el pla.

3.5 Estableix una seqliéncia de control relativa a una aplicacié mitjangant un grafic seqtiencial o un diagrama
de flux.

3.6 Crea una missid relativa a una aplicacid aplicant zones, posicions i marcadors.

3.7 Aplica operadors logics, recarrega de bateria i registres del PLC a una missio.

3.8 Incorpora una missié en una altra major.

3.9 Estableix una cua de missions.

3.10 Configura la posada en marxa i recarrega automatiques en el programa de gestié de flotes.
3.11 Planifica la missié generant un pla per a cada robot de la flota.

3.12 Integra una supervisié dels robots durant I'execucié de la missio.
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4. Verifica el funcionament de robots mobils autonoms tenint en compte la seva aplicacié i els objectius del
sistema.

Criteris d'avaluacid
4.1 Comprova la connexié entre els elements que conformen un robot mobil autonom.

4.2 Verifica el funcionament dels dispositius de seguretat (PLC de seguretat, lasers de seguretat i altres
elements).

4.3 Segueix un protocol d'actuacidé per a la posada en servei d'un robot mobil autonom.
4.4 Verifica la seqtiencia de funcionament.

4.5 Calibra els sensors interns per al posicionament del robot mobil autonom.

4.6 Comprova la resposta del robot davant situacions anomales.

4.7 Monitoritza I'estat dels senyals externs i interns i el valor de les dades processades.
4.8 Actualitza programari i microprogramari del robot.

4.9 Té en compte les normes de seguretat.

4.10 Realitza el pla de manteniment.

5. Repara avaries en robot mobils autonoms diagnosticant disfuncions i elaborant informes d'incidéncies.

Criteris d'avaluacié

5.1 Avalua métodes eficacos per a la resolucié de problemes.

5.2 Accedeix de manera remota al robot per a poder realitzar el diagnostic.
5.3 Reconeix els punts susceptibles d'avaria.

5.4 Utilitza instrumentacié de mesura i comprovacio.

5.5 Analitza les missions.

5.6 Analitza el programa.

5.7 Diagnostica les causes de les avaries.

5.8 Localitza i repara les avaries

5.9 Restaura copies de seguretat

5.10 Restableix el funcionament del sistema.

5.11 Documenta la intervencié en un informe d'incidéncies del sistema.

5.12 Té en compte les normes de seguretat.

Continguts (orientatius)

1. Caracteritzaci6 dels robots mobils autonoms:
1.1 Caracteristiques dels robots mobils autonoms i dels vehicles de guiat automatic.
1.2 Morfologia del robot mobil autdonom. Elements constitutius.

1.3 Tipologia i funcionament dels sensors.
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1.4 Interactuacié amb periférics i sensors externs.

2. Determinacié del funcionament general del sistema robotic:
2.1 Funcionament general del sistema.

2.2 Tipus d'aplicacions i processos automatitzables.

2.3 Identificacié d'entorns de treball adequats.

2.4 Seleccid del robot i elements complementaris.

3. Configuracio i desenvolupament d'aplicacions basades en robots mobils autdbnoms:
3.1 Programari de configuracio i programacio.

3.2 Interficie de programacié del robot.

3.3 Configuracié de la interficie de xarxa del robot.

3.4 Creaci6 i optimitzacié de planols.

3.5 Definicié de zones, posicions i marcadors en el planol.

3.6 Creacio de missions i gestié de cua.

3.7 Gestié de periférics i sensors externs.

3.8 Gestid de flotes.

4. Verificacié del funcionament de robots mobils autonoms:
4.1 Tecniques de verificacié. Connexions i funcionament.

4.2 Monitoratge de programes. Visualitzacid de variables, senyals i registres. Execucié de programes pas a pas,
ciclics i de forma continuada, entre d'altres.

4.3 Instruments de mesura. Técniques de mesura.
4.4 Actualitzacié de programari i microprogramari.

4.5 Manteniment preventiu.

5. Reparacio6 d'avaries:
5.1 Métodes de resolucié de problemes. Métode de les Vuit Disciplines, entre d'altres.

5.2 Diagnostic i localitzacié avaries: técniques d'actuacid. Instruments de mesura i comprovacio. Fitxer de
registre.

5.3 Analisi de missions i mapa. Registres de traces
5.4 Restauracié de copies de seguretat.

5.5 Arrencada i parada del robot.

5.6 Arrencada i parada de la flota.

5.7 Reglamentacio vigent.

5090. Seguretat i Manteniment
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Hores lectives: 33 hores
Hores d'estada a I'empresa: cap
Durada total: 33 hores

Equivaléncia en crédits ECTS: 4

Resultats d'aprenentatge i criteris d'avaluacié

1. Caracteritza la seguretat d'una instal-lacié robotica, tenint en compte les caracteristiques de la instal-lacid i
la normativa d'aplicacio.

Criteris d'avaluacid

1.1 Té en compte les caracteristiques de la instal-lacid.
1.2 Identifica les categories i tipus d'aturada.

1.3 Caracteritza les formes de seguretat.

1.4 Caracteritza les formes operatives.

1.5 Identifica les funcions de seguretat del robot.

1.6 Caracteritza els elements de seguretat.

2. Aplica les funcions de seguretat del robot tenint en compte la seva funcid en el sistema i I'entorn de treball.

Criteris d'avaluacid

2.1 Caracteritza la limitacié de forga.

2.2 Té en compte la limitacié de potencia.

2.3 Caracteritza la limitaci6 de moment.

2.4 Configura limitacions en els parametres de les funcions de seguretat.
2.5 Crea planols de seguretat.

2.6 Configura entrades configurables de seguretat.

2.7 Configura sortides configurables de seguretat.

3. Avalua la normativa vigent en seguretat per a maquines aplicant els seus principis sobre robots.

Criteris d'avaluacio
3.1 Caracteritza directives, lleis i estandards.
3.2 Identifica els principis generals de disseny amb seguretat per a maquines segons normativa vigent.

3.3 Identifica els requisits fonamentals del sistema de seguretat per a robots integrats en entorns productius
segons normativa vigent.

3.4 Caracteritza els tipus d'operacid col-laborativa.

3.5 Caracteritza els tipus de contacte.
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3.6 Calcula la distancia de seguretat segons normativa vigent.
3.7 Elabora una avaluacid de riscos en una aplicacié col-laborativa.

3.8 Aplica mesures correctores per a eliminacio i/o reduccié de riscos en una aplicacié robotica col-laborativa.

4. Verifica el funcionament segur de robots i periférics tenint en compte la seva area de treball i la seva
interaccidé en el conjunt.

Criteris d'avaluacid

4.1 Verifica el funcionament dels dispositius de seguretat de la instal-lacié robotica.

4.2 Verifica el funcionament dels dispositius de seguretat dels robots i periférics de la instal-lacié robotica.
4.3 Comprova el funcionament segur de la connexié entre els elements que conformen un sistema robotitzat.
4.4 Verifica la seqliéncia de funcionament seguint les normes de seguretat.

4.5 Comprova la resposta segura de la instal-lacié robotica davant situacions anomales.

4.6 Realitza el pla de manteniment de la instal-lacié robotica segura.

5. Manté entorns productius robotitzats diagnosticant i solucionant disfuncions i elaborant informes
d'incidencies.

Criteris d'avaluacié

5.1 Examina el pla de manteniment de la instal-lacié robotica.

5.2 Examina els documents técnics dels elements de la instal-lacié robotica.

5.3 Actualitza el programari i microprogramari dels robots i periférics de la instal-lacié.
5.4 Crea cOpies de seguretat dels fitxers del sistema robotic.

5.5 Utilitza instrumentacié de mesura i comprovacio.

5.6 Diagnostica i soluciona disfuncions del sistema.

5.7 Restableix el funcionament del sistema.

5.8 Elabora un informe del procés i les actuacions realitzades en el manteniment del sistema.

Continguts (orientatius)

1. Caracteritzacio de la seguretat en una instal-lacié robotica:
1.1 Categories i tipus d'aturada.

1.2 Formes de seguretat.

1.3 Formes operatives.

1.4 Funcions de seguretat del robot.

1.5 Elements de seguretat.

2. Aplicacié de funcions de seguretat del robot:
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2.1 Definicié de parametres de les funcions de seguretat.
2.2 Plans de seguretat.
2.3 Entrades configurables.

2.4 Sortides configurables.

3. Marc normatiu d'aplicacié:

3.1 Directives, lleis i estandards.

3.2 Avaluacié de riscos en una aplicacié col-laborativa: DM 2006/42/EC- Annex I.
3.3 Directiva de baixa tensi6o. 2014/35/EU (LVD) C.

3.4 Seguretat de les maquines. Principis generals per al disseny. Avaluacid del risc i reduccié del risc: ISO
12100.

3.5 Seguretat de les maquines. Parts dels sistemes de comandament relatives a la seguretat. Part 1: Principis
generals per al disseny: ISO 13849-1.

3.6 Robots i dispositius robotics. Requisits de seguretat per a robots integrats en entorns productius. Part 1:
Robots: ISO 10218-1:2011, ISO 18497:2018.

3.7 Robots i dispositius robotics. Requisits de seguretat per a robots integrats en entorns productius. Part 2:
Sistemes robot i integracié: ISO 10218-2:2011, ISO 18497:2018.

3.8 Robots i dispositius robotics. Robots Col-laboratius ISO/TS 15066.

3.9 Seguretat de les maquines. Posicionament dels protectors respecte a la velocitat d'aproximacié de parts del
cos huma: ISO 13855:2018.

3.10 Actualitzacié de normativa d'aplicacio.

4. Verificacié del funcionament segur de robots i periférics:

4.1 Parametres de seguretat de la instal-lacié robotica.

4.2 Parametres de seguretat dels robots i periférics de la instal-lacié robotica.
4.3 Técniques de verificacio de la seguretat. Connexions i funcionament.

4.4 Elaboracio del pla de manteniment preventiu per a una instal-lacié segura.

5. Manteniment d'entorns productius robotitzats:

5.1 Pla de manteniment de la instal-lacié robotica.

5.2 Manteniment de robots i periférics de la instal-lacid. Guies técniques.

5.3 Actualitzacié de programari i microprogramari.

5.4 Creacio de copies de seguretat.

5.5 Diagnostic i localitzacié de disfuncions: técniques d'actuacio.

5.6 Documentacié del procés i actuacions en el manteniment de la instal-lacié robotica.

5.7 Reglamentacio vigent.

C083. Projecte de Robotica Col-laborativa

ISSN 1988-298X https://www.gencat.cat/dogc DL B 38014-2007



17/18 Diari Oficial de la Generalitat de Catalunya Num. 9297 - 25.11.2024

CVE-DOGC-A-24325036-2024

Hores lectives: 103 hores
Hores d'estada a I'empresa: cap

Durada total: 103 hores

Resultats d'aprenentatge i criteris d'avaluacié

1. Identifica necessitats del sector productiu, relacionant-les amb projectes tipus que les puguin satisfer.

Criteris d'avaluacio

1.1 Classifica les empreses del sector per les seves caracteristiques organitzatives i el tipus de producte o
servei que ofereixen.

1.2 Caracteritza les empreses tipus, indicant I'estructura organitzativa i les funcions de cada departament.
1.3 Identifica les necessitats més demandades a les empreses.

1.4 Valora les oportunitats de negoci previsibles en el sector.

1.5 Identifica el tipus de projecte requerit per donar resposta a les demandes previstes.

1.6 Determina les caracteristiques especifiques requerides en el projecte.

1.7 Determina les obligacions fiscals, laborals i de prevencid de riscos, i les seves condicions d'aplicacid.

1.8 Identifica possibles ajuts o subvencions per a la incorporacié de les noves tecnologies de produccié o de
servei que es proposen.

1.9 Elabora el guio6 de treball que se seguira per a l'elaboracié del projecte.

2. Dissenya projectes relacionats amb les competéncies expressades en el titol, incloent i desenvolupant les
fases que el componen.

Criteris d'avaluacid

2.1 Recopila informacio relativa als aspectes que seran tractats en el projecte.

2.2 Realitza I'estudi de viabilitat técnica del projecte.

2.3 Identifica les fases o parts que componen el projecte i el seu contingut.

2.4 Estableix els objectius que es pretenen aconseguir, identificant el seu abast.
2.5 Preveu els recursos materials i personals necessaris per realitzar-lo.

2.6 Realitza el pressupost economic corresponent.

2.7 Identifica les necessitats de finangament per a la posada en marxa del projecte.
2.8 Defineix i elabora la documentacié necessaria per al seu disseny.

2.9 Identifica els aspectes que s'han de controlar per a garantir la qualitat del projecte.

3. Planifica I'execucié del projecte, determinant el pla d'intervencid i la documentacié associada.

Criteris d'avaluacio

3.1 Sequiencia les activitats ordenant-les en funcié de les necessitats de desenvolupament.
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3.2 Determina els recursos i la logistica necessaris per a cada activitat.
3.3 Identifica les necessitats de permisos i autoritzacions per dur a terme les activitats.
3.4 Determina els procediments d'actuacié o d'execucid de les activitats.

3.5 Identifica els riscos inherents a I'execucid, definint el pla de prevencid de riscos i els mitjans i els equips
necessaris.

3.6 Planifica I'assignacio de recursos materials i humans, i els temps d'execucio.
3.7 Fa la valoracié econdmica que dona resposta a les condicions de la posada en practica.

3.8 Defineix i elabora la documentacid necessaria per a I'execucio.

4. Defineix els procediments per al seguiment i control en I'execucid del projecte, justificant la selecci6 de
variables i instruments emprats.

Criteris d'avaluacid
4.1 Defineix el procediment d'avaluacié de les activitats o de les intervencions.
4.2 Defineix els indicadors de qualitat per realitzar I'avaluacié.

4.3 Defineix el procediment per a I'avaluacié de les incidéncies que puguin presentar-se durant la realitzacié de
les activitats, la seva possible solucié i registre.

4.4 Defineix el procediment per gestionar els possibles canvis en els recursos i en les activitats, incloent-ne el
sistema de registre.

4.5 Defineix i elabora la documentacié necessaria per a l'avaluacié de les activitats i del projecte.

4.6 Estableix el procediment per a la participacid dels usuaris o clients en I'avaluacio i elabora els documents
especifics.

4.7 Estableix un sistema per garantir el compliment del plec de condicions del projecte quan aquest existeix.

Continguts

Els determina el centre educatiu.

(24.325.036)
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