6. PERSONAL ACADEMICO

6.1. Profesorado y otros recursos humanos necesarios y disponibles para llevar a
cabo el plan de estudios propuesto

Para llevar a cabo el plan de estudios de Grado en Ingenieria Robdtica se necesitara
profesorado para impartir docencia de las materias de matematicas, fisica, informatica,
expresion grafica, quimica, programacion e inteligencia computacional, materiales,
tecnologia eléctrica, electronica, automatica, sistemas sensoriales, comunicaciones y
robética; asi como personal académico encargado de la direccién y coordinacion de los
departamentos que organizaran dichas materias. Asimismo, se requerira de personal de
apoyo de centro y de departamentos (personal de administracion y servicios y personal
técnico) para garantizar la calidad de la docencia, de la investigacion y de la formacién del
estudiante.

6.1.1. Profesorado necesario y disponible

En la tabla que se presenta a continuacién se puede observar el personal académico
disponible para el Grado que se propone, con detalle de su adscripcion a los distintos
departamentos, su categoria y vinculacion con la Universidad (fijos y temporales), asi como
su experiencia docente (medida en quinquenios docentes) e investigadora (medida en
sexenios de investigacion). También se muestran los afios de experiencia profesional en el
caso del personal asociado. Las areas de conocimiento de los departamentos implicados en
la docencia de estos estudios ponen de manifiesto la adecuacién del personal académico a
los ambitos de conocimiento del titulo. Ademas, muchos de estos profesores imparten
docencia desde hace varios afios en el ambito de la Escuela Politécnica Superior (grados de
Ingenieria en Informatica, Ingenieria Multimedia e Ingenieria en Telecomunicaciones), que
se enmarcan en un contexto formativo afin al Grado que se propone. Parte de este
profesorado tiene experiencia en aspectos relacionados con la ingenieria robdtica a través
de la participacion en el Master de Automatica y Robdtica. En funciéon de los cambios
implantados con los nuevos titulos de grado, nueva distribucion de créditos docentes y la
desaparicién de las titulaciones de planes a extinguir, se ha estimado que un 20%
aproximadamente de la capacidad docente del profesorado recogido en la tabla podria
dedicarse a la docencia en el Grado en Ingenieria Robética.
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A continuacion, se presentan tres tablas en la que se detalla el nicleo basico del profesorado para los
ambitos de conocimiento de Ingenieria Mecanica, Ingenieria de Sistemas y Automatica y Tecnologia

Electronica.

AMBITO DE CONOCIMIENTO: INGENIERIA MECANICA Y AFINES
- .
he} Asignaturas impartidas del . Llne:as d.e:
[} Lo . investigacion
@ ambito de conocimiento . . L
Puesto O o . relacionadas con el Titulacién
= 5= relacionadas con el Grado de L
£ &2 Ingenieria Robotica Grado de Ingenieria
S| 9k 9 Robotica
P4 > ®
Robética (manipulacién
diestra, robots
cooperativos,
Mecanismos, Maquinas y telerobotica, control
Automatizacion (Master de robots) 4% Doctor
CATEDR. Universitario en Profesorado de Vision artificial (control : ’
12 70 Iy : h Ingeniero
UNIV. Educacién Secundaria) visual de robots, f
. B Industrial
visién 3-D, guiado de
robots, inspeccion)
Ingenieria de control
(control visual)
Disefio Mecanico, Laboratorio
Integrado de Ingenieria Industrial . . - 2 3 Doctores, 1
- - Vibraciones mecanicas, :
(Grado en Ingenieria Quimica) Modelizacién numérica Ingeniero
TITULAR. Mecanismos, Maquinas y - : . ‘| Industrial y 1
34 35 o . Acustica y vibraciones. . .
UNIV. Automatizacion (Master o Licenciado en
. o Telerobética. A
Universitario en Profesorado de Ciencias
Educacién Secundaria) Quimicas
CONTR. Disefio Mecanico (Grado en Compo’rta_m|ento 1_Doctpr,
1 25 o -~ mecanico de Licenciado en
DOCTOR Ingenieria Quimica) ) L. o s
materiales, corrosion. Ciencias Fisicas
Industriah-(Grad | - GempeFtamfente lngemere
AYUD = EE), ; 2 materiales: lngenierc-de
: 3 35 EE;t.E eca .'Ea( EEE',. Refuerzo de-estructuras | Caminos;
BOCTOR Universitario-en-Automatica-y .
o een-materiales Canales-y
aEhe) compuestos: Puertos 1
Tol stica. | -
Materiales

AMBITO DE CONOCIMIENTO: INGENIERIA DE SISTEMAS Y AUTOMATICA Y AFINES

Control de Procesos (Grado en
Ingenieria Quimica)

Control de Robots, Robética
Aplicada, Roboética Avanzada,
Sistemas de Tiempo Real, Vision
por Computador Avanzada, Vision
por Computador 3D (Doctorado en

inspeccion)

Ingenieria de control
(Sistemas no lineales,
sistema cadticos, control
visual)

:g Asignaturas impartidas del Lineas de investigacion
@ ambito de conocimiento relacionadas con el . .
Puesto Lo : - Titulacion
a) o relacionadas con el Grado de Grado de Ingenieria
a| ag Ingenieria Robética Robética
Z| =%
Robots y Sistemas Sensoriales, - . L.
> = Roboética (manipulacion
Ingenieria de Control, Control por .
S diestra, robots
Computador (Ingenieria en .
o cooperativos,
Informatica - plan 2001) "
R L telerobotica, control de
Automatizacion (Ingenieria en
" robots) 2 Doctores,
Informatica - plan 2001) Visic ificial | | .
Imagen y video por computador Ision artificia (contr.o” ngenieros
CATEDR. 53 70 (Grado en Ingenieria Multimedia) visual de robots, vision Industriales
UNIV. 9 3-D, guiado de robots,

Informatico

1 Doctor Ingeniero
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Fisica, Ingenieria de Sistemas y
Teoria de la Sefal)

Control sensorial de robots,
Ingenieria de Vision (Doctorado
Interuniversitario en Automatica y
Robotica)

Sistemas de percepcion (Master
Universitario en Automéatica y
Robotica)

Mecanismos, Maquinas y
Automatizacion (Master
Universitario en Profesorado de
Educacién Secundaria)

Robots y Sistemas Sensoriales,
Ingenieria de Control, Control por
Computador (Ingenieria en
Informatica - plan 2001)

Automatizacion (Ingenieria en
Informatica - plan 2001)

Automatizacion y Robdética (Grado
en Ingenieria Informatica)

Automatizacion Avanzada, Robdtica,
Sistemas de Control Automatico,
Sistemas de Percepcion, Vision

Robdtica (manipulacion
diestra, robots
cooperativos,
telerobotica, control de
robots)

6 7 Doctores,

Maquina (Master Universitario en
Automatica y Robdtica)

hombre-maquina)

3D, Informatica Industrial, Control el el el o] Ingenieros
TITULAR. ' e . visual de robots, vision Informaticos
68 50 y Programacién de Robots, )
UNIV. . 3-D, guiado de robots,
Nuevas Tendencias de la ; o -
" . o inspeccion) 1 Doctor Ingeniero
Robdtica, Sistemas de Fabricacion — L .
iy o Ingenieria de control industrial
y Produccién Automatica, (Sistemas no lineales
Sistemas de Interacciéon Hombre- : o ;
A 2 - o sistema cadticos, control

Magquina (Master Universitario en visual)
Automatica y Robodtica)

Mecanismos, Maquinas y
Automatizacion (Master
Universitario en Profesorado de
Educacién Secundaria)

e EtZ,E'.S'E" SRR o : oz
e "'.at o2 P ;gg'g. ) I :gb.gt sa,( GRIPUEGIO

o atza‘sls’n 5| I;ng,t e (} EiEa W d. ’est a_ﬁte_lsllebetlsal) D : -
{Grade-enlngenieria-Multimedia) de-rebets) Besctor-lngeniere

. A 2. Si oriad 1 formati

AYUD. & &8 de-Control-Automatico-(Méaster {control-visual)
DOCTOR Universitario-en-Automatica-y
1 50 o

Rebetica)

Sistemas de Interaccion Hombre- Robdtica (Interaccion 1 Doctor en

Bioingenieria

AMBITO DE CONOCIMIENTO: TECNOLOGIA ELECTRONICA Y AFINES

Procesadores Digitales de Sefal
(Grado en Ingenieria en Sonido e

Sistemas on Chip.
Sistemas electrénicos

:§ Asignaturas impartidas del Lineas de investigacion
@ ambito de conocimiento relacionadas con el . .
Puesto 9O o : L Titulacion
5| 83 relacionadas con el Q_rado de Grado de !n'genlerla
o Qs Ingenieria Robética Robodtica
Z| 8T
Laboratorio Integrado de Ingenieria Tolerancia a fallos en 5 Doctores, 1
Industrial, Electrotecnia y Sistemas empotrados. Licenciado en
Electrénica (Grado en Ingenieria Procesado de imagen en Ciencias Fisicas, 1
TITULAR. 5 37 Quimica) sistemas empotrados. Ingeniero
UNIV. Electrénica Analdgica, Sistemas Dispositivos Electrénico, 1
Electronicos Digitales, reconfigurables y Ingeniero

Informatico y 2
Ingenieros en
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Imagen en Telecomunicacion)

Arquitecturas Reconfigurables
(Ingenieria en Informatica - plan
2001)

Tecnologia y Arquitectura Robdtica
(Grado en Ingenieria Informatica)

Disefio de sistemas embebidos,
Avances en Tecnologia
Electrénica, Biometria y Sistemas
de Verificacion (Master en
Universitario en Tecnologias de la
Informatica)

Disefio de Sistemas Electronicos
Digitales Avanzados,
Instrumentacion Electronica
(Master Universitario en
Telecomunicacion)

para el control de
procesos remotos.
Telerobdtica.
Control 6ptimo y
aprendizaje por refuerzo.

Telecomunicacion

Arquitecturas Reconfigurables,
Ingenieria de Mantenimiento de
Computadores y Redes (Grado en

Tolerancia a fallos en
sistemas empotrados,

Procesado de imagen en
sistemas empotrados,

Arquitecturas
especificas para
sistemas criptograficos.

CONTR. 25 | ieria Informati Codisef Doctor, Ingeniero
DOCTOR . ngenlena'ln Qrmatlcg) odisefo Electronico
Disefio de Circuitos y Sistemas hardware/software,
Integrados (Master Universitario computacion
en Telecomunicacién) reconfigurable,
Systems on Chip
Sistemas Distribuidos (Grado en
Ingenieria Informatica)
Computacion Ubicua (Master en 2 Doctores. 1
Universitario en Tecnologias de la | Sistemas Distribuidos. Ingeniero ’
AYUD. 20 Informatica) Smart City. Ingustrial )
DOCTOR Electromecanica (Master Cloud Computing. | o
. o - o ngeniero
Universitario en Automatica y Telerobdtica. "
o Informatico
Robética)
Dispositivos embebidos
aplicados a la gestion
energética (smartgrids).
Sistemas Embebidos (Grado en Middleware de integracién | 1 Doctor, 1
TITULAR Ingenieria Informatica) para automatizacion y Ingeniero
25 Sistemas Electrénicos Digitales control. Industrial, 1
ESC. UNIV. S > . L .
(Grado en Ingenieria en Sonido e Dispositivos Ingeniero en
Imagen en Telecomunicacion) Reconfigurables y Electrénica
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