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PLAN DOCENTE DE LA ASIGNATURA

Curso académico: 2026/2027

Identificacion y caracteristicas de la asignatura

Codigo 402298

Denominacion (espafiol) | Robdtica Flexible y Blanda

Denominacion (inglés) | Flexible and Soft Robotics

Titulaciones Master Universitario en Informatica Industrial y Robdtica
Centro Escuela de Ingenierias Industriales
Modulo UEX - Sistemas Ciberfisicos
Caracter Optativa ] ECTS ‘ 3 Semestre \ 2°
Profesor coordinador
Apellidos, Nombre Despacho Correo-e
Vinagre Jara, Blas Manuel D1.7 bvinagre@unex.es
Area de conocimiento | Ingenieria de Sistemas y Automatica
Departamento Ingenieria Eléctrica, Electronica y Automatica
Profesora
Apellidos, Nombre Despacho Correo-e
Tejado Balsera, Inés D1.12X itejpal@unex.es

Area de conocimiento Ingenieria de Sistemas y Automatica

Departamento Ingenieria Eléctrica, Electronica y Automatica

Resultados de aprendizaje

Conocimientos o contenidos

OPT-CONA49: Identificar las limitaciones de la roboética tradicional.

Habilidades o destrezas

OPT-HAB36: Determinar los materiales, las técnicas y las herramientas de modelado,
simulaciones utilizadas en robética flexible y blanda, asi como las principales estrategias de
control.

Competencias

OPT-COMP35: Discriminar entre robotica flexible y robética blanda, y sus distintos ambitos de
aplicacion.
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Contenidos

Introduccion a la robodtica flexible y la robdtica blanda. Materiales utilizados y fabricacion.
Técnicas y herramientas de modelado y simulacion. Técnicas y estrategias de control.
Aplicaciones.

Temario

Denominacion del Tema 1: Introduccion (2h)

Contenidos del tema: Una clasificacion de los robots: funcionalidad, grados de libertad,
modularidad, tipos de actuacién y materiales empleados.

Descripcion de las actividades practicas del tema (L/O/S):
Seminario 1 — Trazado de un mapa de la robética (2h).

Denominacion del Tema 2: Robots flexibles (4h)
Contenidos del tema: Definiciones y fundamentos. Modelado y simulacion. Control. Ejemplos.

Descripcion de las actividades practicas del tema (L/O/S):
Seminario 2: Estudio de un caso practico (1h)

Laboratorio 1: Simulacion de la flexibilidad en Matlab/Simulink (2h)
Laboratorio 2: Barra flexible — modelado y control (2h)

Denominacion del Tema 3: Robots hiper-redundantes y continuos (2h)
Contenidos del tema: Definiciones y fundamentos. Modelado y simulacion. Control. Ejemplos.

Descripcion de las actividades practicas del tema (L/O/S):
Seminario 3: Estudio de un caso practico (1h)

Denominacién del Tema 4: Robots blandos (4h)
Contenidos del tema: Definiciones y fundamentos. Modelado y simulacién. Control. Ejemplos.

Descripcion de las actividades practicas del tema (L/O/S):
Seminario 4: Estudio de un caso practico (2h)
Laboratorio 3: Control de un robot blando (2h)
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Actividades formativas

Horas de trabajo del | Horas gran - N Actividad de No
Actividades practicas . .
alumno/a por tema grupo seguimiento | presencial
Tema Total GG L (o) S TP EP
1 7 2 2 3
2 25 4 4 1 16
3 15,5 2 1 12,5
4 22 4 2 2 14
Evaluacion 55 1,5 4
Prueba 1
Prueba ...
Prueba final 55 1,5
TOTAL 75 13,5 6 6 49,5

GG: Grupo Grande (85 estudiantes).

L: préacticas laboratorio o campo (15 estudiantes).

O: practicas sala ordenador o laboratorio de idiomas (20 estudiantes).

S: clases problemas o seminarios o casos practicos (40 estudiantes).

TP: Tutorias Programadas (seguimiento docente, tipo tutorias ECTS).

EP: Estudio personal, trabajos individuales o en grupo, y lectura de bibliografia.

Metodologias docentes

De entre las metodologias docentes incluidas en el plan de estudios del titulo para la

asignatura, se utilizan las siguientes (marcadas con una “X” en la tabla):

Metodologias docentes

Método expositivo / leccion magistral

Exposicion oral de contenidos complementada con medios audiovisuales y la introduccién de
preguntas al alumnado. La leccién magistral o conferencia es aquella impartida por un/a
docente en ocasiones especiales, con un contenido original.

Método practico grupo reducido
Resolucion de una situacion problematica concreta, a partir de los conocimientos ya
trabajados en el aula, pudiendo tener mas de una posible solucion.

Método practico laboratorio

Realizacién de actividades de caracter practico (demostraciones, ejercicios, experimentos e
investigaciones).

Aprendizaje basado en proyectos o cooperativo

La clase se organiza en pequefios grupos en los que el alumnado trabaja conjuntamente en la
resolucion de tareas asignadas por el profesorado. En el modo proyecto, estas tareas se
enfocan a un trabajo de mayor complejidad, pudiendo extenderse a mas de una materia o
asignatura, de forma coordinada.

Evaluacion

Realizacién de pruebas escritas u orales.
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Sistemas de evaluacion

Criterios de evaluacion:

Los criterios que se seguiran para evaluar al alumno son los siguientes:
CR1: Saber definir diferentes tipos de robots: OPT-CON49, OPT-COMP35.

CR2: Conocer las principales herramientas de modelado y simulacion: OPT-HAB36.
CR3: Conocer las principales estrategias de control: OPT-HAB36.

Actividades de evaluacioén:

De entre las actividades de evaluacion incluidas en el plan de estudios del titulo, en la presente
asignatura se utilizan las siguientes:

. <7 Rango Convocatoria | Convocatoria Evaluacion

Actividad de evaluacion ! . P
establecido ordinaria extraordinaria global

Pruebas peri6dicas y/o o 7M0 N o o
examen final 20%—-70% 60% 60% 60%
Evaluacion de trabajos y
proyectos académicamente 0%—-60% 20% 20% 20%
dirigidos
Evaluacion de practicas 0%—-60% 20% 20% 20%
Evaluacion continua,
asistencia y participacion 0%-20% 0% 0% 0%
en actividades

Descripcion de las actividades de evaluacion:

Evaluacion continua
Constara de los siguientes elementos:

1. Examen tedrico (60% de la nota).
2. Evaluacion de practicas, trabajos y proyectos realizados a lo largo del curso (40% de la
nota).

Evaluacion global
Constara de los siguientes elementos:

1. Examen tedrico (60% de la nota).
2. Examen practico basado en los contenidos de practicas de laboratorio y seminarios
(40% de la nota).

La evaluacion global tendra lugar el mismo dia asignado al examen final de cada convocatoria
por la Subdirecciéon de Ordenacion Académica de la E.ILIL.

El/la estudiante tiene opcion de llegar al 100% de la calificacion en cualquier convocatoria
(ordinaria o extraordinaria) y/o modalidad (evaluacion continua o evaluacién global).
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Bibliografia basica

Presentaciones del profesor.

Vicente Feliu Batlle, “Robots flexibles: hacia una generacion de robots con nuevas
prestaciones”, Revista Iberoamericana de Automatica e Informatica Industrial, 2006 3(3): 24-41.

VV.AA. “Control Challenges for Soft Robotics”, IEEE Control Systems, June 2023 43(2).

Bibliografia complementaria
Otra documentacién suministrada por el profesor.




