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Presentacion

La Inteligencia Artificial, la Realidad Aumentada y la multitud de aplicaciones de la Robdtica
en el desarrollo de diferentes campos como el sanitario, la automocion, los sistemas de
seguridad o la domdtica han hecho ademas que surjan nuevas dreas donde la Robdtica
tiene cabida, requiriendo a profesionales informaticos altamente cualificados y con una
amplia vision de las posibilidades existentes en esta tecnologia. Este programa 100%
online que ofrece TECH Universidad FUNDEPOS aborda un amplio conocimiento aportado
por un equipo docente especializado en este campo y en la ensefianza académica. Una
oportunidad para progresar en un sector con gran proyeccion y de forma sencilla al poder
acceder en cualquier momento del dia y desde un dispositivo con conexion a internet

a todo el temario de esta titulacion.
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@ @ ¢ Tienes un proyecto en mente y te falta

especializacion? En este programa un

equipo docente experto en Robaotica te
da las herramientas para que avances

en la industria 4.0"
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La Robdtica forma parte de nuestras vidas diarias. Las maquinas no sélo se encuentran
presentes en el sector industrial, que ha crecido enormemente gracias a los avances
técnicos y cientificos, sino que también la Robdtica se ha aproximado a la ciudadania.
Ya no es raro ver como cualquier persona con cierta educacién maneja un dron, posee
unas gafas virtuales con las que poder sumergirse en el Ultimo videojuego o las casas
gue cuentan con esta tecnologia que soluciona problemas de toda indole.

La Robdtica es un término comun, presente y con un amplio futuro para los profesionales
informaticos que deseen una especializacion en un area con grandes posibilidades de
crecimiento. Este Master Titulo Propio proporciona un extenso conocimiento que le
permitira al alumnado adquirir un aprendizaje en los campos de Realidad Aumentada, la
Inteligencia Artificial, las tecnologias aeroespaciales o industriales. Todo ello le permitira
acceder a empresas de diferentes sectores o crear sus propios proyectos de Robdtica.

Con el fin de que el alumnado alcance su meta, TECH Universidad FUNDEPQOS ha reunido
en este programa 100% online a un equipo de profesionales especializados y con amplia
experiencia en proyectos internacionales de prestigio en el drea de la Robdtica. Este

perfil docente proporciona al profesional de la informatica un contenido con un enfoque
tedrico-practico, donde no solo conocera las Ultimas novedades sobre la Robodtica, sino
que también podra conocer su aplicacion en entornos reales.

Una excelente oportunidad para progresar con una titulacion que aporta desde el primer
momento todo un temario compuesto por video resimenes, lecturas esenciales, videos
en detalle y ejercicios de autoconocimiento. De esta forma, el alumnado adquirira una
vision global sobre la Robdtica de una forma comoda al poder acceder cuando lo

desee a todo el contenido y distribuir la carga lectiva acorde a sus necesidades.

Asi podra compatibilizar un aprendizaje a la vanguardia académica con sus
responsabilidades personales.

Este Master Titulo Propio en Robética contiene el programa educativo mas completo y
actualizado del mercado. Sus caracteristicas mas destacadas son:
+ El desarrollo de casos practicos presentados por expertos en Ingenieria Robdtica

* Los contenidos graficos, esquematicos y eminentemente practicos con los que esta
concebido recogen una informacion cientifica y practica sobre aquellas disciplinas
indispensables para el gjercicio profesional

* Los ejercicios practicos donde realizar el proceso de autoevaluacion para mejorar
el aprendizaje

+ Su especial hincapié en metodologias innovadoras

* Las lecciones tedricas, preguntas al experto, foros de discusion de temas controvertidos
y trabajos de reflexién individual

+ La disponibilidad de acceso a los contenidos desde cualquier dispositivo fijo o portatil
con conexion a internet

Conéctate cuando desees y en cualquier
momento a todo el contenido de esta titulacion
universitaria. TECH Universidad FUNDEPOS

se adapta a ti”




Inscribete ahora y no pierdas
la oportunidad de avanzar en
las principales tecnologias del
SLAM visual”

El programa incluye, en su cuadro docente, a profesionales del sector que vierten en
esta capacitacion la experiencia de su trabajo, ademas de reconocidos especialistas
de sociedades de referencia y universidades de prestigio.

Su contenido multimedia, elaborado con la Ultima tecnologia educativa, permitira
al profesional un aprendizaje situado y contextual, es decir, un entorno simulado
gue proporcionara una capacitacion inmersiva programada para entrenarse ante
situaciones reales.

El disefio de este programa se centra en el Aprendizaje Basado en Problemas,
mediante el cual el profesional debera tratar de resolver las distintas situaciones
de practica profesional que se le planteen a lo largo del curso académico. Para ello,
contara con la ayuda de un novedoso sistema de videos interactivos realizados por
reconocidos expertos.

Presentacion | 07 tech

Consigue desarrollar técnicas de
programacion limpia y eficiente en
PLCs con este titulo universitario.

Domina la Robotica mas
avanzada gracias al aporte
de esta titulacion sobre los

agentes hardware y software.
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Objetivos

Este Master Titulo Propio tiene como fin que el profesional de la informatica adquiera

el conocimiento mas riguroso y novedoso en el campo de la Robdtica. Este programa
consta de 10 modulos donde se ahondara en los principales conceptos de desarrollo en
este campo, la aplicacion del uso de tecnologias especificas para la creacion de robots,
modelados de robots y simulacion, asi como las técnicas mas actuales empleadas. Ello
permitira al alumnado alcanzar sus metas de progresion profesional apoyados por el
equipo docente especializado que le guiara durante los 12 meses de duracion de

esta titulacion.
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Gracias al sistema Relearning que te ofrece
TECH Universidad FUNDEPQOS consolidaras
tu aprendizaje de una forma sencilla y practica”
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Objetivos generales

+ Desarrollar los fundamentos matematicos para el modelado cinematico y dindmico
de robots

+ Profundizar en el uso de tecnologias especificas para la creacién de arquitecturas para
robots, modelado de robots y simulacion

+ Generar conocimiento especializado sobre Inteligencia Artificial
+ Desarrollar las tecnologias y dispositivos mas utilizados en la automatizacion industrial

+ |dentificar los limites de las técnicas actuales para identificar los cuellos de botella
en las aplicaciones roboticas

Tendras las herramientas necesarias
para poner en marcha tu propio proyecto
de Robotica. Matriculate ahora”
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Objetivos especificos

Médulo 1. Robética. Disefio y modelado de robots Mddulo 3. La Robética en la automatizacion de procesos industriales
+ Profundizar en el uso de la Tecnologia de Simulacion Gazebo + Analizar el uso, aplicaciones y limitaciones de las redes de comunicacion industriales
* Dominar el uso del lenguaje de modelado de robots URDF + Establecer los estandares de seguridad de maquina para el correcto disefio
+ Desarrollar conocimiento especializado en el uso de la tecnologfa de Robot + Desarrollar técnicas de programacion limpia y eficiente en PLCs
Operating System * Proponer nuevas formas de organizar las operaciones mediante maquinas de estado
+ Modelary simular robots manipuladores, robots moviles terrestres, robots moviles + Demostrar la implementacién de paradigmas de control en aplicaciones reales de PLCs

aéreos modelar y simular robots maviles acuaticos P . L . o
+ Fundamentar el disefo de instalaciones neumaticas e hidraulicas en la automatizacion

Médulo 2. Agentes inteligentes. Aplicando la Inteligencia Artificial a robots + Identificar los principales sensores y actuadores en Robética y automatica
y Softbots

. R U . Modulo 4. Sistemas de control automatico en Robética
* Analizar la inspiracion bioldgica de la Inteligencia Artificial y los agentes inteligentes

+ Generar conocimiento especializado para el disefio de controladores no lineales

+ Evaluar la necesidad de algoritmos inteligentes en la sociedad actual , ,
+ Analizary estudiar los problemas de control

+ Determinar las aplicaciones de las técnicas avanzadas de Inteligencia Artificial

i + Dominar los modelos de control
sobre Agentes Inteligentes

- - . . . + Disefiar controladores no lineales para sistemas roboticos
+ Demostrar la fuerte conexion entre Robética e Inteligencia Artificial

+ Implementar controladores y evaluarlos en un simulador

+ Establecer las necesidades y desafios que presenta la Robotica y que pueden ser . o . ,
solucionados con Algoritmos Inteligentes + Determinar las distintas arquitecturas de control existentes

. . . . . . . * i iSid
+ Desarrollar implementaciones concretas de algoritmos de Inteligencia Artificial Examinar los fundamentos del control por vision

+ Desarrollar las técnicas de control mas avanzadas como el control predictivo
o0 control basado en aprendizaje automatico

+ |dentificar los algoritmos de Inteligencia Artificial que se encuentran establecidos
en la sociedad actual y su impacto en la vida diaria
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Médulo 5. Algoritmos de planificacién de robots
+ Establecer los diferentes tipos de Algoritmos de Planificacion

* Analizar la complejidad de planificacion de movimientos en Robdtica

+ Desarrollar técnicas para la modelizacion del entorno

* Examinar los pros y contras de las diferentes técnicas de planificacion

+ Analizar los algoritmos centralizados y distribuidos para la coordinacion de robots
* |dentificar los distintos elementos en la teoria de decision

* Proponer algoritmos de aprendizaje para resolver problemas de decision

Médulo 6. Técnicas de Vision Artificial en Robética: procesamiento y andlisis
de imagenes

+ Analizar y entender la importancia de los sistemas de vision en la Robética

+ Establecer las caracteristicas de los distintos sensores de percepcién para escoger
los mas adecuados segun la aplicacion

+ Determinar las técnicas que permiten extraer informacion a partir de datos de sensores
* Aplicar las herramientas de procesamiento de informacion visual

+ Disefar algoritmos de tratamiento digital de imagenes

+ Analizary predecir el efecto de cambios de pardmetros en los resultados de los algoritmos

* Evaluar y validar los algoritmos desarrollados en funcién de los resultados

Mddulo 7. Sistemas de percepcion visual de Robots con aprendizaje automatico

+ Dominar las técnicas de aprendizaje automatico mas usadas hoy en dia tanto
a nivel académico como industrial

+ Profundizar en las arquitecturas de las redes neuronales para aplicarlas de forma
efectiva en problemas reales

+ Reusar redes neuronales existentes en aplicaciones nuevas usando Transfer learning

+ |dentificar los nuevos campos de aplicacion de redes neuronales generativas

+ Analizar el uso de las técnicas de aprendizaje en otros campos de la Robdtica como
la localizacion y el mapeo

+ Desarrollar las tecnologias actuales en la nube para desarrollar tecnologia basada
en redes neuronales

+ Examinar el despliegue de sistemas de vision por aprendizaje en sistemas reales
y embebidos

Mddulo 8. SLAM Visual. Localizacion de robots y mapeo simultaneo mediante
técnicas de Vision Artificial

+ Concretar la estructura bésica de un sistema de Localizacion y Mapeo Simulténeo (SLAM)

+ |dentificar los sensores bdsicos utilizados en la Localizaciéon y Mapeo Simultaneo
(SLAM visual)

* Establecer los limites y capacidades del SLAM visual

+ Compilar las nociones basicas de geometria proyectiva y epipolar para comprender
los procesos de proyeccion de imagenes

+ |dentificar las principales tecnologias del SLAM visual: filtrado Gaussiano,
ptimizacion y deteccion de cierre de bucles

+ Describir de forma detallada el funcionamiento de los principales algoritmos
de SLAM visual

+ Analizar como llevar a cabo el ajuste y parametrizacion de los algoritmos de SLAM
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Modulo 9. Aplicacion a la Robética de las Tecnologias de Realidad Virtual
y Aumentada

+ Determinar la diferencia entre los distintos tipos de realidades
+ Analizar los estandares actuales para el modelado de elementos virtuales

* Examinar los periféricos mas utilizados en entornos inmersivos

*

Definir modelos geométricos de robots

*

Evaluar los motores fisicos para el modelado dinamico y cinematico de robots

>

Desarrollar proyectos de Realidad Virtual y de Realidad Aumentada

Modulo 10. Sistemas de comunicacion e interaccion con robots
*+ Analizar las estrategias actuales de procesamiento de lenguaje natural: heuristicas,
estocasticas, basadas en redes neuronales, aprendizaje basado en refuerzo

+ Evaluar los beneficios y debilidades de desarrollar sistemas de interaccion
transversales, 0 enfocados a una situacion particular

+ Concretar los problemas ambientales que se deben solventar para conseguir
una comunicacion eficaz con el robot

+ Establecer las herramientas necesarias para gestionar la interaccion y discernir
el tipo de iniciativa de didlogo que se debe perseguir

+ Combinar estrategias de reconocimiento de patrones para inferir las intenciones
delinterlocutor y responder de la mejor manera a las mismas

+ Determinar la expresividad 6ptima del robot atendiendo a su funcionalidad y entorno
y aplicar técnicas de analisis emocional para adaptar su respuesta

+ Proponer estrategias hibridas de interaccion con el robot: vocal, tactil y visual
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Competencias

Las aportaciones que puede realizar un profesional de la informatica al campo de la
Robotica son amplias. No obstante, para ello debe poseer unas competencias y habilidades
técnicas que este Master Titulo Propio le aportara. Asi, al finalizar esta titulacion obtendra
un conocimiento amplio sobre los algoritmos que permiten la planificacion y desarrollo de
robots, los sistemas de control automatico, el disefio eléctrico avanzado o la vision artificial.
De esta forma adquirira un aprendizaje que le proporcionara las herramientas esenciales
para poner en marcha sus propios proyectos.
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Todo el conocimiento sobre Inteligencia
Artificial, Realidad Virtual y robot movil
lo tienes a tu alcance con este Master
Titulo Propio. Inscribete ya”
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Competencias generales

+ Dominar las herramientas de virtualizacion mas utilizadas en la actualidad
+ Disefiar entornos robéticos virtuales
* Examinar las técnicas y algoritmos que subyacen a cualquier algoritmo de Inteligencia Artificial

+ Disefar, desarrollar, implementar y validar sistemas de percepcion para Robética

Perfeccionaras las técnicas de
Vision Artificial en Robdtica con
esta ensenanza universitaria”
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Competencias especificas

* |dentificar sistemas de interaccion multimodal y su integracién con el resto de componentes
del robot

+ Implantar proyectos propios de Realidad Virtual y Aumentada
* Proponer aplicaciones en sistemas reales

+ Examinar, analizar y desarrollar los métodos existentes para la planificacion de caminos
por parte de un robot mévil y un manipulador

* Analizar y definir estrategias de puesta en marcha y mantenimiento de sistemas
de percepcion

+ Determinar estrategias de integracion de un sistema de didlogo como parte del
comportamiento basico del robot

* Analizar las habilidades de programacion y configuracion de dispositivos

* Examinar las estrategias de control utilizadas en los distintos sistemas robdticos
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Direccion del curso

TECH Universidad FUNDEPQOS en sus titulaciones da respuesta a las demandas
del alumnado y de cada sector. Es por ello, por lo que incluye en sus programas a
un equipo docente especializado y con amplia experiencia en el area. En este caso
el profesional de la informatica cuenta con un profesorado que ha participado en
nuMerosos proyectos internacionales y con experiencia en el ambito académico.
Todo ello favorecera al alumnado, ya que el profesorado vertera en los 12 meses
que dura este programa todo su saber.
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@ @ Alcanza el éxito de la mano de expertos con experiencia

en proyectos internacionales de Robotica”
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Direccion

Dr. Raman Fabresse, Felipe

Ingeniero de Software Sénior en Acurable

Ingeniero de Software en NLP en Intel Corporation
Ingeniero de Software en CATEC en Indisys

Investigador en Robotica Aérea en la Universidad de Sevilla

Doctorado Cum Laude en Robdtica, Sistemas Autonomos y Telerobdtica por la Universidad de Sevilla

Licenciado en Ingenieria Informatica Superior por la Universidad de Sevilla

Master en Robodtica, Automatica y Telematica por la Universidad de Sevilla

Profesores
D. Campos Ortiz, Roberto Dr. [fiigo Blasco, Pablo
+ Ingeniero de Software, Quasar Scence Resources + Ingeniero de software en PlainConcepts
+ Ingeniero de software en la Agencia Espacial Europea (ESA-ESAC) para la misién + Fundador de Intelligent Behavior Robots
Solar Orbiter + Ingeniero de Robdtica en el Centro Avanzado de Tecnologias Aeroespaciales CATEC
+ Creador de contenidos y experto en Inteligencia Artificial en el curso: “Inteligencia Artificial: + Desarrollador y consultar en Syderis
La tecnologia del presente-futuro” para la Junta de Andalucia. Grupo Euroformac + Doctorado en Ingenierfa Informatica Industrial en la Universidad de Sevilla
+ Cientifico en Computacion Cuantica, Zapata Computing Inc + Licenciado en Ingenierfa Informética en la Universidad de Sevilla
¢ Graduado en Ingenieria Informatica en la Universidad Carlos |l + Master en Ingenieria y Tecnologia del Software

+ Master en Ciencia y Tecnologia Informatica en la Universidad Carlos |l



Dr.

*

*

Alejo Teissiére, David
Ingeniero de Telecomunicaciones con especialidad en Robotica

Investigador posdoctoral en los proyectos europeos SIAR y Nix ATEX en la Universidad
Pablo de Olavide

Desarrollador de sistemas en Aertec

Doctor en Automatica, Robética y Telematica en la Universidad de Sevilla
Graduado en Ingenieria superior de Telecomunicacion de la Universidad de Sevilla
Master en Automatica, Robdtica y Telematica de la Universidad de Sevilla

. Pérez Grau, Francisco Javier

Responsable de la Unidad de Percepcion y Software en CATEC

R&D Project Manager en CATEC

R&D Project Engineer en CATEC

Profesor asociado en la Universidad de Cadiz

Profesor asociado de la Universidad Internacional de Andalucia

Investigador en el grupo de Robdtica y Percepcion de la Universidad de Zurich
Investigador en el Centro Australiano de Robdtica de Campo de la Universidad de Sidney
Doctor en Robdtica y Sistemas Autdnomos por la Universidad de Sevilla

Graduado en Ingenieria de Telecomunicaciones e Ingenieria de Redes y Computadores por
la Universidad de Sevilla

Direccion del curso | 21 teCh

D. Rosado Junquera, Pablo J.

*

*

*

Ingeniero Especialista en Robdtica y Automatizacion

Ingeniero de Automatizacion y Control de I+D en Becton Dickinson & Company
Ingeniero de Sistemas de Control Logistico de Amazon en Dematic

Ingeniero de Automatizacion y Control en Aries Ingenierfa y Sistemas

Graduado en Ingenieria Energética y de Materiales en la Universidad Rey Juan Carlos
Master en Robotica y Automizacion en la Universidad Politécnica de Madrid

Master en Ingenieria en Industrial en la Universidad de Alcala

. Jiménez Cano, Antonio Enrique

Ingeniero en Aeronautical Data Fusion Engineer

Investigador en proyectos europeos (ARCAS, AEROARMS y AEROBI) en la Universidad
de Sevilla

Investigador en Sistemas de Navegacion en CNRS-LAAS

Desarrollador del sistema LAAS MBZIRC2020

Grupo de Robdtica, Vision y Control (GRVC) de la Universidad de Sevilla

Doctor en Automatica, electronica y telecomunicaciones en la Universidad de Sevilla
Graduado en Ingenieria Automatica y Electronica Industrial en la Universidad de Sevilla
Graduado en Ingenieria Técnica en Informatica de Sistemas en la Universidad de Sevilla
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Dr. Ramon Soria, Pablo
+ Ingeniero de Vision Computacional en Meta

+ Team leader de Ciencia Aplicada e ingeniero sénior de Software en Vertical
Engineering Solutions

>

CEOy fundador de Domocracy

*

Investigador en ACFR (Australia)

*

Investigador en los proyectos GRIFFIN y HYFLIERS en la Universidad de Sevilla

*

Doctor en Vision Computacional para Robdtica por la Universidad de Sevilla

*

Graduado en Ingenieria Industrial, Robdtica y Automatizacion por la Universidad
de Sevilla

Dr. Caballero Benitez, Fernando

+ Investigador en el proyecto europeo COMETS, AWARE, ARCAS y SIAR

+ Licenciado en Ingenieria de Telecomunicaciones en la Universidad de Sevilla
+ Doctorado en Ingenieria de Telecomunicaciones en la Universidad de Sevilla

+ Profesor titular del Area de Ingenieria de Sistemas y Automética de la Universidad
de Sevilla

+ Editor asociado de la revista Robotics and Automation Letters
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Dr. Lucas Cuesta, Juan Manuel

+ Ingeniero senior de software y analista en Indizen — Believe in Talent

+ Ingeniero senior de software y analista en Krell Consulting e IMAGINA Artificial Intelligence

+ Ingeniero de software en Intel Corporation

+ Ingeniero de Software en Intelligent Dialogue Systems

+ Doctor en Ingenieria Electronica de Sistemas para Entornos Inteligentes por la Universidad
Politécnica de Madrid

+ Graduado en Ingenierfa de Telecomunicaciones en la Universidad Politécnica de Madrid

+ Master en Ingenierfa Electronica de Sistemas para Entornos Inteligentes en la Universidad
Politécnica de Madrid

Inscribete ahora y no pierdas la
oportunidad de profundizar en

la aplicacion de la Robodtica a las
tecnologias de Realidad Virtual y
Aumentada, con sensores virtuales
y aplicaciones mixtas en moviles”
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Estructura y contenido

El alumnado cuenta en este programa, impartido en modalidad online, con un
contenido extenso en el campo de la Robdtica estructurado en 10 modulos al que

podrd acceder en cualquier momento. La vision tedrico-practico del temario se podra
adquirir de forma mas agil gracias a los recursos multimedia y al sistema Relearning,
basado en la reiteracion de contenido. De esta forma, el profesional de la informatica
tendra todo el conocimiento necesario a su alcance para avanzar en esta area.




Estructura y contenido | 25" teC/1

Matriculate ya en una titulacion que
te aporta las dltimas novedades en
la Robdtica y la industria 4.0"
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1.7.  Robots mdviles terrestres

Méddulo 1. Robdtica. Disefio y modelado de robots

1.7.1.  Tipos de robots maviles terrestres

1.1.  Robdtica e Industria 4.0 1.7.2. Cinematica

1.1.1. Robdtica e Industria 4.0
1.1.2. Campos de aplicacion y casos de uso

1.7.3. Dinamica
1.7.4.  Simulacion

1.1.3. Subareas de especializacién en Robdtica 18 Robots méviles aéreos
1.2, Arquitecturas hardware y software de robots 181, Tipos de robots moviles aéreos
1.2.1. Arquitecturas hardware y tiempo real 182  Cinematica
1.2.2.  Arquitecturas software de robots 183 Dindmica
1.2.3.  Modelos de comunicacion y tecnologias Middleware 184 Simulacion
1.2.4.  Integracion de Software con Robot Operating System (ROS) 19 Robots méviles acuaticos
13- Modelado matematico de robots 1.9.1.  Tipos de robots moviles acuaticos
1.3.1.  Representacion matematica de solidos rigidos 199 Cinematica
1.3.2.  Rotaciones y traslaciones 193, Dindmica

1.3.3.  Representacion jerarquica del estado 194 Simulacion

1.3.4. Representacion distribuida del estado en ROS (Libreria TF) 110. Robots bioinspirados
1.4.  Cinematica y dinémica de robots 1101 Humanoides
1.4, Cinematica 1.10.2. Robots con cuatro o mas piernas

1.4.2. Dinamica 1.10.3. Robots modulares

1.43.  Robots subactuados 1.10.4. Robots con partes flexibles (Soft-Robotics)
1.4.4. Robots redundantes
1.5.  Modelado de robots y simulacion Maédulo 2. Agentes inteligentes. Aplicacion de la Inteligencia Artificial a robots
1.5.1.  Tecnologias de modelado de robots y Softbots
1.52. Modelado de robots con URDF 2.1.  Agentes Inteligentes e Inteligencia Artificial

1.5.3.  Simulacion de robots 211

1.5.4.  Modelado con simulador Gazebo 2192
1.6.  Robots manipuladores

1.6.1. Tipos de robots manipuladores

1.6.2. Cinematica 213

Robots Inteligentes. Inteligencia Artificial
Agentes Inteligentes

2.1.2.1. Agentes hardware. Robots
2.1.2.2. Agentes software. Softbots

Aplicaciones a la Robodtica
1.6.3. Dindmica

1.6.4.  Simulacion



2.2.

2.3.

2.4.

2.5.

2.6.

2.7.

Conexion Cerebro-Algoritmo

2.2.1. Inspiracion bioldgica de la Inteligencia Artificial

2.2.2.  Razonamiento implementado en algoritmos. Tipologia
2.2.3.  Explicabilidad de los resultados en los algoritmos de Inteligencia Artificial
2.2.4.  Evolucion de los algoritmos hasta Deep Learning
Algoritmos de busqueda en el espacio de soluciones

2.3.1.  Elementos en la busqueda en el espacio de soluciones
2.3.2.  Algoritmos de busqueda de soluciones en problemas de Inteligencia Artificial
2.3.3.  Aplicaciones de algoritmos de busqueda y optimizacion
2.3.4.  Algoritmos de busqueda aplicados a Aprendizaje Automatico
Aprendizaje Automatico

2.41. Aprendizaje automatico

2.4.2.  Algoritmos de Aprendizaje Supervisado

2.4.3.  Algoritmos de Aprendizaje No Supervisado

2.4.4. Algoritmos de Aprendizaje por Refuerzo

Aprendizaje Supervisado

2.51. Métodos de Aprendizaje Supervisado

2.5.2.  Arboles de decisidn para clasificacion

2.53. Madaquinas de soporte de vectores

2.5.4. Redes neuronales artificiales

2.5.5.  Aplicaciones del Aprendizaje Supervisado

Aprendizaje No supervisado

2.6.1.  Aprendizaje No Supervisado

2.6.2. Redes de Kohonen

2.6.3.  Mapas autoorganizativos

2.6.4.  Algoritmo K-medias

Aprendizaje por Refuerzo

2.7.1.  Aprendizaje por Refuerzo

2.7.2. Agentes basados en procesos de Markov

2.7.3.  Algoritmos de Aprendizaje por Refuerzo

2.6.4. Aprendizaje por Refuerzo aplicado a Robdtica

2.8.

2.9.

2.10.
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Redes neuronales artificiales y Deep Learning

2.8.1. Redes neuronales artificiales. Tipologia

2.8.2. Aplicaciones de redes neuronales

2.8.3.  Transformacion del Machine Learning al Deep Learning

2.8.4. Aplicaciones de Deep Learning

Inferencia probabilistica

2.9.1. Inferencia probabilistica

2.9.2.  Tipos de inferencia y definicién del método

2.9.3. Inferencia bayesiana como caso de estudio

2.9.4. Técnicas de inferencia no paramétricas

2.9.5. Filtros Gaussianos

De la teorfa a la practica: desarrollando un agente inteligente robotico

2.10.1. Inclusion de modulos de Aprendizaje Supervisado en un agente robotico
2.10.2. Inclusion de maodulos de Aprendizaje por Refuerzo en un agente robdtico
2.10.3. Arquitectura de un agente robético controlado por Inteligencia Artificial
2.10.4. Herramientas profesionales para la implementacion del agente inteligente
2.10.5. Fases de laimplementacion de algoritmos de IA en agentes robdticos

Médulo 3. La Robotica en la automatizacion de procesos industriales

3.1.

3.2.

3.3.

Disefo de sistemas automatizados

3.1.1.  Arquitecturas hardware

3.1.2.  Controladores légicos programables

3.1.3.  Redes de comunicacion industriales

Disefio eléctrico avanzado I: automatizacion

3.2.1. Disefo de cuadros eléctricos y simbologia
3.2.2.  Circuitos de potencia y de control. Armonicos
3.2.3. Elementos de proteccion y puesta a tierra
Disefio eléctrico avanzado II: determinismo y seguridad
3.3.1.  Seguridad de maquina y redundancia

3.3.2. Relés de seguridad y disparadores

3.3.3. PLCs de seguridad

3.34. Redes seguras
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3.4.

3.5.

3.6.

3.7.

3.8.

3.9.

3.10.

Actuacion eléctrica

3.4.1.  Motores y servomotores

3.4.2.  Variadores de frecuencia y controladores

3.4.3. Robdtica industrial de actuacion eléctrica

Actuacion hidraulica y neumatica

3.5.1.  Disefio hidraulico y simbologia

3.5.2.  Disefio neumatico y simbologia

3.5.3.  Entornos ATEX en la automatizacion

Transductores en la Robdtica y automatizacion

3.6.1. Medida de la posicion y velocidad

3.6.2. Medida de la fuerza y temperatura

3.6.3. Medida de la presencia

3.6.4. Sensores para vision

Programacion y configuracion de controladores programables logicos PLCs
3.7.1.  Programacion PLC: LD

3.7.2.  Programacion PLC: ST

3.7.3. Programacion PLC: FBD y CFC

3.7.4. Programacion PLC: SFC

Programacion y configuracién de equipos en plantas industriales
3.8.1.  Programacion de variadores y controladores

3.8.2.  Programacion de HMI

3.8.3.  Programacion de robots manipuladores

Programacion y configuracion de equipos informaticos industriales
3.9.1.  Programacion de sistemas de vision

3.9.2.  Programacion de SCADA/software

3.9.3. Configuracion de redes

Implementacion de automatismos

3.10.1. Disefio de maquinas de estado

3.10.2. Implementacion de maquinas de estado en PLCs
3.10.3. Implementacion de sistemas de control analdgico PID en PLCs
3.10.4. Mantenimiento de automatismos e higiene de cédigo
3.10.5. Simulacion de automatismos y plantas
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Maddulo 4. Sistemas de control automatico en Robdtica

4.1, Andlisis y disefio de sistemas no lineales
4.1.1.  Andlisis y modelado de sistemas no lineales
4.1.2.  Control con realimentacion
4.1.3. Linealizacion por realimentacion
4.2.  Disefio de técnicas de control para sistemas no lineales avanzados
4.2.1.  Control en modo deslizante (Sliding Mode control)
4.2.2.  Control basado en Lyapunov y Backstepping
4.2.3.  Control basado en pasividad
4.3.  Arquitecturas de control
4.31. Elparadigma de la Robdtica
4.3.2. Arquitecturas de control
4.3.3. Aplicaciones y ejemplos de arquitecturas de control
4.4.  Control de movimiento para brazos robéticos
4.4.1. Modelado cinematico y dinéamico
4.4.2.  Control en el espacio de las articulaciones
4.43. Control en el espacio operacional
4.5, Control de fuerza en los actuadores
4.51. Control de fuerza
4.52. Control de impedancia
4.53. Control hibrido
4.6.  Robots moviles terrestres
4.6.1. Ecuaciones de movimiento
4.6.2. Técnicas de control en robots terrestres
4.6.3.  Manipuladores moviles
4.7.  Robots moviles aéreos
4.7.1. Ecuaciones de movimiento
4.7.2. Técnicas de control en robots aéreos
4.7.3.  Manipulacion aérea
4.8.  Control basado en técnicas de Aprendizaje Automatico
4.8.1.  Control mediante Aprendizaje Supervisado
4.8.2.  Control mediante aprendizaje reforzado
4.8.3. Control mediante Aprendizaje No Supervisado
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4.9.

4.10.

Control basado en vision

4.9.1.  Visual Servoing basado en posicion
492 Visual Servoing basado en imagen
4.9.3. Visual Servoing hibrido

Control predictivo

4.10.1. Modelos y estimacion de estado
4.10.2. MPC aplicado a Robots Moviles
4.10.3. MPC aplicado a UAVs

Maddulo 5. Algoritmos de planificacién en robots

5.1.

5.2.

5.3.

5.4.

Algoritmos de planificacion clasicos

5.1.1. Planificacion discreta: espacio de estados

51.2. Problemas de planificacién en Robética. Modelos de sistemas robéticos
51.3. Clasificacion de planificadores

El problema de planificacion de trayectorias en robots moviles

52.1. Formas de representacion del entorno: grafos

5.2.2.  Algoritmos de busqueda en grafos

5.2.3. Introduccion de costes en los grafos

5.2.4.  Algoritmos de busqueda en grafos pesados

5.2.5.  Algoritmos con enfoque de cualquier angulo

Planificacion en sistemas robéticos de alta dimensionalidad

5.3.1. Problemas de Robdtica de alta dimensionalidad: manipuladores
5.3.2.  Modelo cinematico directo/inverso

5.3.3.  Algoritmos de planificacion por muestreo PRM y RRT

5.3.4. Planificando ante restricciones dindmicas

Planificacion por muestreo optimo

5.4.1. Problematica de los planificadores basados en muestreo

5.4.2.  RRT* concepto de optimalidad probabilistica

54.3. Paso de reconectado: restricciones dindmicas

5.4.4. CForest. Paralelizando la planificacion

5.5.

5.6.

5.7.

5.8.

5.9.

Implementacion real de un sistema de planificacion de movimientos

5.5.1.  Problema de planificacion global. Entornos dindmicos

5.5.2.  Ciclo de accion, sensorizacion. Adquisicion de informacién del entorno
5.5.3.  Planificacion local y global

Coordinacion en sistemas multirobot I: sistema centralizado

5.6.1.  Problema de coordinacion multirobot

5.6.2. Deteccioén y resolucion de colisiones: modificacion de trayectorias con
Algoritmos Genéticos

5.6.3.  Otros algoritmos bio-inspirados: enjambre de particulas y fuegos de artificio
5.6.4. Algoritmo de evitacion de colisiones por eleccion de maniobra
Coordinacion en sistemas multirobot Il: enfoques distribuidos |

5.7.1. Uso de funciones de objetivo complejas

5.7.2.  Frente de Pareto

5.7.3.  Algoritmos evolutivos multiobjetivo

Coordinacion en sistemas multirobot Il enfoques distribuidos Il

5.8.1. Sistemas de planificacion de orden 1

5.8.2.  Algoritmo ORCA

5.8.3. Afadido de restricciones cinematicas y dinamicas en ORCA
Teoria de planificacion por Decision

5.9.1. Teoria de decision

5.9.2. Sistemas de decision secuencial

5.9.3. Sensoresy espacios de informacion

5.9.4. Planificacion ante incertidumbre en sensorizacion y en actuacion

5.10. Sistemas de planificacion de aprendizaje por refuerzo

5.10.1. Obtencidn de la recompensa esperada de un sistema
5.10.2. Técnicas de aprendizaje por recompensa media
5.10.3. Aprendizaje por refuerzo inverso



Médulo 6. Técnicas de Vision Artificial en Robotica: procesamiento y analisis

de imagenes

6.1.  La Vision por Computador
6.1.1. La Visién por Computador
6.1.2.  Elementos de un sistema de Vision por Computador
6.1.3. Herramientas matematicas

6.2.  Sensores opticos para la Robdtica
6.2.1. Sensores oOpticos pasivos
6.2.2.  Sensores Opticos activos
6.2.3.  Sensores no opticos

6.3.  Adquisicion de imagenes
6.3.1. Representacion de imagenes
6.3.2.  Espacio de colores
6.3.3.  Proceso de digitalizacion

6.4.  Geometria de las imagenes
6.4.1.  Modelos de lentes
6.4.2.  Modelos de camaras
6.4.3. Calibracion de camaras

6.5. Herramientas matematicas
6.5.1. Histograma de una imagen
6.5.2.  Convolucion
6.5.3. Transformada de Fourier

6.6.  Preprocesamiento de imagenes
6.6.1.  Analisis de ruido
6.6.2. Suavizado de imagenes
6.6.3. Realce de imagenes

6.7.  Segmentacion de imagenes
6.7.1. Técnicas basadas en contornos
6.7.3. Técnicas basadas en histograma
6.7.4. Operaciones morfoldgicas

6.8.  Deteccion de caracteristicas en la imagen
6.8.1. Deteccion de puntos de interés
6.8.2. Descriptores de caracteristicas
6.8.3. Correspondencias entre caracteristicas

6.9.

6.10.
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Sistemas de vision 3D

6.9.1.  Percepcion 3D

6.9.2. Correspondencia de caracteristicas entre imagenes
6.9.3. Geometria de multiples vistas

Localizacion basada en Vision Artificial

6.10.1. El problema de la localizacion de robots

6.10.2. Odometria visual

6.10.3. Fusion sensorial

Médulo 7. Sistemas de percepcion visual de robots con aprendizaje automatico

7.1

7.2.

7.3.

Meétodos de Aprendizaje No Supervisados aplicados a la Vision Artificial
7.1.1.  Clustering
7.1.2. PCA
7.1.3.  Nearest Neighbors
7.1.4.  Similarity and matrix decomposition
Métodos de Aprendizaje Supervisados aplicados a la Vision Artificial
7.2.1.  Concepto “Bag of words”
7.2.2.  MAaquina de soporte de vectores
7.2.3. Latent Dirichlet Allocation
7.2.4.  Redes neuronales
Redes Neuronales Profundas: estructuras, Backbones 'y Transfer Learning
7.3.1.  Capas generadoras de Features
7.3.3.1. VGG
7.3.3.2. Densenet
7.3.3.3. ResNet
7.3.3.4. Inception
7.3.3.5. GooglLeNet
7.3.2.  Transfer Learning
7.3.3. Los datos. Preparacion para el entrenamiento



tech 32 | Estructura y contenido

7.4.

7.5.

7.6.

7.7.

7.8.

7.9.

7.10.

Vision Artificial con Aprendizaje Profundo I: deteccién y segmentacion
7.4.1. YOLOy SSD diferencias y similitudes

7.4.2. Unet

7.4.3.  Otras estructuras

Vision Artificial con aprendizaje profundo II: Generative Adversarial Networks
7.5.1.  Superresolucion de imagenes usando GAN

7.5.2.  Creacion de Imagenes realistas

7.5.3.  Scene understanding

Técnicas de aprendizaje para la localizacion y mapeo en la Robdtica Movil
7.6.1.  Deteccion de cierre de bucle y relocalizacion

7.6.2.  Magic Leap. Super Point y Super Glue

7.6.3.  Depth from Monocular

Inferencia bayesiana y modelado 3D

7.7.1.  Modelos bayesianos y aprendizaje “clasico”

7.7.2.  Superficies implicitas con procesos gaussianos (GPIS)

7.7.3.  Segmentacion 3D usando GPIS

7.7.4. Redes neuronales para el modelado de superficies 3D
Aplicaciones End-to-End de las Redes Neuronales Profundas

7.8.1.  Sistema end-to-end. Ejemplo de identificacion de personas

7.8.2.  Manipulacion de objetos con sensores visuales

7.8.3.  Generacion de movimientos y planificacion con sensores visuales
Tecnologias en la nube para acelerar el desarrollo de algoritmos de Deep Learning
7.9.1.  Uso de GPU para el Deep Learning

7.9.2.  Desarrollo agil con Google IColab

7.9.3.  GPUs remotas, Google Cloud y AWS

Despliegue de Redes Neuronales en aplicaciones reales

7.10.1. Sistemas embebidos

7.10.2. Despliegue de Redes Neuronales. Uso

7.10.3. Optimizaciones de redes en el despliegue, ejemplo con TensorRT
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Médulo 8. SLAM visual. Localizacion de robots y mapeo simultaneo Mediante

Técnicas de Vision Artificial

8.1.  Localizacién y mapeo simultdneo (SLAM)

8.1.1. Localizacion y mapeo simultaneo. SLAM

8.1.2. Aplicaciones del SLAM

8.1.3.  Funcionamiento del SLAM
8.2.  Geometria proyectiva

8.2.1.  Modelo Pin-Hole

8.2.2. Estimacion de parametros intrinsecos de una camara

8.2.3.  Homografia, principios bdsicos y estimacion

8.2.4. Matriz fundamental, principios y estimacion
8.3.  Filtros Gaussianos

8.3.1. Filtro de Kalman

8.3.2.  Filtro de informacion

8.3.3. Ajustey parametrizacion de filtros Gaussianos
8.4.  Estéreo EKF-SLAM

8.4.1. Geometria de camara estéreo

8.4.2. Extracciony busqueda de caracteristicas

8.4.3. Filtro de Kalman para SLAM estéreo

8.4.4. Ajuste de Parametros de EKF-SLAM estéreo
8.5,  Monocular EKF-SLAM

8.5.1. Parametrizacion de Landmarks en EKF-SLAM

8.5.2.  Filtro de Kalman para SLAM monocular

8.5.3.  Ajuste de parametros EKF-SLAM monocular
8.6.  Deteccion de cierres de bucle

8.6.1.  Algoritmo de fuerza bruta

8.6.2. FABMAP

8.6.3.  Abstraccion mediante GIST y HOG

8.6.4. Deteccion mediante aprendizaje profundo
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8.7.

8.8.

8.9.

8.10.

Graph-SLAM

8.7.1.  Graph-SLAM

8.7.2. RGBD-SLAM

8.7.3.  ORB-SLAM

Direct Visual SLAM

8.8.1. Analisis del algoritmo Direct Visual SLAM
8.82. LSD-SLAM

8.83. SVO

Visual Inertial SLAM

8.9.1. Integracion de medidas inerciales
8.9.2. Bajo acoplamiento: SOFT-SLAM

8.9.3.  Alto acoplamiento: Vins-Mono

Otras tecnologias de SLAM

8.10.1. Aplicaciones mas alla del SLAM visual
8.10.2. Lidar-SLAM

8.10.2. Range-only SLAM

Mddulo 9. Aplicacion a la Robdtica de las Tecnologias de Realidad Virtual

y Aumentada

9.1.

9.2.

9.3.

Tecnologias inmersivas en la Robotica

9.1.1. Realidad Virtual en Robdtica
9.1.2. Realidad Aumentada en Robdtica
9.1.3. Realidad Mixta en Robdtica
9.1.4. Diferencia entre realidades
Construccion de entornos virtuales

9.2.1. Materiales y texturas

9.2.2.  lluminacion

9.2.3.  Sonidoy olor virtual

Modelado de robots en entornos virtuales
9.3.1. Modelado geométrico

9.3.2.  Modelado fisico

9.3.3. Estandarizacion de modelos

9.4.

9.5.

9.6.

9.7.

9.8.

9.9.

9.10.

Modelado de dindmica y cinematica de los robots: motores fisicos virtuales
9.4.1. Motores fisicos. Tipologia

9.4.2.  Configuracién de un motor fisico

9.4.3.  Motores fisicos en la industria

Plataformas, periféricos y herramientas mas usadas en el Realidad Virtual
9.5.1. Visores de Realidad Virtual

9.5.2.  Periféricos de interaccién

9.5.3.  Sensores virtuales

Sistemas de Realidad Aumentada

9.6.1. Insercion de elementos virtuales en la realidad

9.6.2. Tipos de marcadores visuales

9.6.3.  Tecnologias de Realidad Aumentada

Metaverso: entornos virtuales de agentes inteligentes y personas

9.7.1. Creacion de avatares

9.7.2.  Agentes inteligentes en entornos virtuales

9.7.3.  Construccion de entornos multiusuarios para VR/AR

Creacion de proyectos de Realidad Virtual para Robdtica

9.8.1. Fases de desarrollo de un proyecto de Realidad Virtual

9.8.2. Despliegue de sistemas de Realidad Virtual

0.8.3.  Recursos de Realidad Virtual

Creacion de proyectos de Realidad Aumentada para Robotica

9.9.1. Fases de desarrollo de un proyecto de Realidad Aumentada
9.9.2.  Despliegue de proyectos de Realidad Aumentada

9.9.3. Recursos de Realidad Aumentada

Teleoperacion de robots con dispositivos moviles

9.10.1. Realidad mixta en moviles

9.10.2. Sistemas inmersivos mediante sensores de dispositivos moviles
9.10.3. Ejemplos de proyectos moviles



Mddulo 10. Sistemas de comunicacion e interaccion con robots

10.1. Reconocimiento de habla: sistemas estocasticos
10.1.7. Modelado acustico del habla
10.1.2. Modelos ocultos de Markov
10.1.3. Modelado linglistico del habla: N-Gramas, gramaticas BNF
10.2. Reconocimiento de habla: Deep Learning
10.2.1. Redes neuronales profundas
10.2.2. Redes neuronales recurrentes
10.2.3. Células LSTM
10.3. Reconocimiento de habla: prosodia y efectos ambientales
10.3.7. Ruido ambiente
10.3.2. Reconocimiento multilocutor
10.3.3. Patologias en el habla
10.4. Comprension del lenguaje natural: sistemas heuristicos y probabilisticos
10.4.1. Andlisis sintactico-semantico: reglas linguisticas
10.4.2. Comprension basada en reglas heuristicas
10.4.3. Sistemas probabilisticos: regresion logistica y SVM
10.4.4. Comprension basada en redes neuronales
10.5. Gestion de dialogo: estrategias heuristico/probabilisticas
10.5.1. Intencion del interlocutor
10.5.2. Didlogo basado en plantillas
10.5.3. Gestion de didlogo estocastica: redes bayesianas
10.6. Gestion de dialogo: estrategias avanzadas
10.6.1. Sistemas de aprendizaje basado en refuerzo
10.6.2. Sistemas basados en redes neuronales
10.6.3. Del habla a la intencion en una Unica red
10.7. Generacion de respuesta y sintesis de habla
10.7.1. Generacion de respuesta: de la idea al texto coherente
10.7.2. Sintesis de habla por concatenacion
10.7.3. Sintesis de habla estocéastica
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10.8. Adaptacion y contextualizacion del didlogo
10.8.1. Iniciativa de dialogo
10.8.2. Adaptacion al locutor
10.8.3. Adaptacion al contexto del didlogo

10.9. Robots e interacciones sociales: reconocimiento, sintesis y expresion de emociones
10.9.1. Paradigmas de voz artificial: voz robdtica y voz natural
10.9.2. Reconocimiento de emociones y analisis de sentimiento
10.9.3. Sintesis de voz emocional

10.10. Robots e interacciones sociales: interfaces multimodales avanzadas
10.10.1.Combinacion de interfaces vocales y tactiles
10.10.2.Reconocimiento y traduccion de lengua de signos
10.10.3. Avatares visuales: traduccion de voz a lengua de signos

Visualiza todo el contenido de este Master
Titulo Propio desde el primer dia y avanza
cuanto antes en un area tecnoldgica con
amplias salidas profesionales”



06
Metodologia

Este programa de capacitacion ofrece una forma diferente de aprender. Nuestra
metodologia se desarrolla a través de un modo de aprendizaje de forma

ciclica: el Relearning

Este sistema de ensefianza es utilizado, por ejemplo, en las facultades de medicina
mas prestigiosas del mundo y se ha considerado uno de los mas eficaces por
publicaciones de gran relevancia como el New England Journal of Medicine
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Descubre el Relearning, un sistema que abandona el
aprendizaje lineal convencional para llevarte a través de
sistemas ciclicos de ensenanza: una forma de aprender
que ha demostrado su enorme eficacia, especialmente
en las materias que requieren memorizacion”
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Estudio de Caso para contextualizar todo el contenido

Nuestro programa ofrece un método revolucionario de desarrollo de habilidades
y conocimientos. Nuestro objetivo es aflanzar competencias en un contexto
cambiante, competitivo y de alta exigencia.

Con TECH Universidad FUNDEPOS
podras experimentar una forma
de aprender que esta moviendo
los cimientos de las universidades
tradicionales de todo el mundo”

Accederas a un sistema de

aprendizaje basado en la reiteracion, con
Una ensefianza natural y progresiva a lo
largo de todo el temario.




El alumno aprenderd, mediante
actividades colaborativas y casos reales,
la resolucion de situaciones complejas en
entornos empresariales reales.
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Un método de aprendizaje innovador y diferente

El presente programa de TECH Universidad FUNDEPOS es una ensefianza
intensiva, creada desde O, que propone los retos y decisiones mas exigentes
en este campo, ya sea en el dmbito nacional o internacional. Gracias a esta
metodologia se impulsa el crecimiento personal y profesional, dando un paso
decisivo para conseguir el éxito. El método del caso, técnica que sienta las
bases de este contenido, garantiza que se sigue la realidad econdémica, social y
profesional mas vigente.

Nuestro programa te prepara para
afrontar nuevos retos en entornos
inciertos y lograr el éxito en tu carrera”

El método del caso ha sido el sistema de aprendizaje mas utilizado por las mejores
escuelas de Informatica del mundo desde que éstas existen. Desarrollado en 1912 para
que los estudiantes de Derecho no solo aprendiesen las leyes a base de contenidos
tedricos, el método del caso consistio en presentarles situaciones complejas reales
para que tomasen decisiones y emitiesen juicios de valor fundamentados sobre como
resolverlas. En 1924 se establecié como método estandar de ensefianza en Harvard.

Ante una determinada situacion, ¢qué deberia hacer un profesional? Esta es la pregunta
a la que te enfrentamos en el método del caso, un método de aprendizaje orientado a
la accion. A lo largo del curso, los estudiantes se enfrentaran a multiples casos reales.

Deberan integrar todos sus conocimientos, investigar, argumentar y defender sus ideas y
decisiones.
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Relearning Methodology

TECH Universidad FUNDEPOS auna de forma eficaz la metodologia
del Estudio de Caso con un sistema de aprendizaje 100% online
basado en la reiteracion, que combina elementos didacticos
diferentes en cada leccion.

Potenciamos el Estudio de Caso con el mejor método de ensefianza
100% online: el Relearning.

En 2019 obtuvimos los mejores resultados
de aprendizaje de todas las universidades
online en espanol en el mundo.

En TECH Universidad FUNDEPQOS aprenderas con una metodologia
vanguardista concebida para capacitar a los directivos del futuro.
Este método, a la vanguardia pedagogica mundial, se denomina
Relearning.

learning
from an
expert

Nuestra universidad es la Unica en habla hispana licenciada para
emplear este exitoso método. En 2019, conseguimos mejorar los
niveles de satisfaccion global de nuestros alumnos (calidad docente,
calidad de los materiales, estructura del curso, objetivos...) con
respecto a los indicadores de la mejor universidad online en espafiol.
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En nuestro programa, el aprendizaje no es un proceso lineal, sino que sucede en
espiral (aprender, desaprender, olvidar y reaprender). Por eso, se combinan cada uno
de estos elementos de forma concéntrica. Con esta metodologia se han capacitado

mas de 650.000 graduados universitarios con un éxito sin precedentes en ambitos
tan distintos como la bioquimica, la genética, la cirugia, el derecho internacional,

las habilidades directivas, las ciencias del deporte, la filosofia, el derecho, la
ingenieria, el periodismo, la historia o los mercados e instrumentos financieros.
Todo ello en un entorno de alta exigencia, con un alumnado universitario de un perfil
socioeconémico alto y una media de edad de 43,5 afios.

El Relearning te permitira aprender con menos esfuerzo
y mas rendimiento, implicandote mas en tu capacitacion,
desarrollando el espiritu critico, la defensa de argumentos
y el contraste de opiniones: una ecuacion directa al éxito.

A partir de la Ultima evidencia cientifica en el ambito de la neurociencia, no solo
sabemos organizar la informacion, las ideas, las imagenes y los recuerdos, sino que
sabemos que el lugary el contexto donde hemos aprendido algo es fundamental
para que seamos capaces de recordarlo y almacenarlo en el hipocampo, para
retenerlo en nuestra memoria a largo plazo.

De esta manera, y en lo que se denomina Neurocognitive context-dependent
e-learning, los diferentes elementos de nuestro programa estan conectados con el
contexto donde el participante desarrolla su practica profesional.
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Este programa ofrece los mejores materiales educativos, preparados a conciencia para los profesionales:

Material de estudio

>

Todos los contenidos didacticos son creados por los especialistas que van a impartir
el curso, especificamente para él, de manera que el desarrollo didactico sea realmente
especifico y concreto.

Estos contenidos son aplicados después al formato audiovisual, para crear el método
de trabajo online de TECH Universidad FUNDEPQOS. Todo ello, con las técnicas mas
novedosas que ofrecen piezas de gran calidad en todos y cada uno los materiales
que se ponen a disposicion del alumno.

Clases magistrales

Existe evidencia cientifica sobre la utilidad de la observacién de terceros expertos.

El denominado Learning from an Expert afianza el conocimiento y el recuerdo, y
genera seguridad en las futuras decisiones dificiles.

Practicas de habilidades y competencias

Realizaran actividades de desarrollo de competencias y habilidades especificas en
cada drea tematica. Practicas y dinamicas para adquirir y desarrollar las destrezas 'y
habilidades que un especialista precisa desarrollar en el marco de la globalizacion que
vivimos.

Lecturas complementarias

Articulos recientes, documentos de consenso y guias internacionales, entre otros. En la
\l/ biblioteca virtual de TECH Universidad FUNDEPOS el estudiante tendra acceso a todo lo
gue necesita para completar su capacitacion.
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Case studies

Completaran una seleccion de los mejores casos de estudio elegidos expresamente
para esta titulacion. Casos presentados, analizados y tutorizados por los mejores
especialistas del panorama internacional.

Restmenes interactivos

El equipo de TECH Universidad FUNDEPOS presenta los contenidos de manera
atractiva y dinamica en pildoras multimedia que incluyen audios, videos, imagenes,
esquemas y mapas conceptuales con el fin de afianzar el conocimiento.

Este exclusivo sistema educativo para la presentacion de contenidos multimedia
fue premiado por Microsoft como “Caso de éxito en Europa”.

Testing & Retesting

Se evallan y reevaluan periddicamente los conocimientos del alumno a lo largo del
programa, mediante actividades y ejercicios evaluativos y autoevaluativos para que,
de esta manera, el estudiante compruebe como va consiguiendo sus metas.
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Titulacion

El Master Titulo Propio en Robdtica garantiza, ademas de la capacitacion mas
rigurosa y actualizada, el acceso a dos diplomas de Master Propio, uno expedido
por TECH Universidad Tecnolégica y otro expedido por Universidad FUNDEPOS.
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@ @ Supera con éxito este programa y recibe tu

titulacion universitaria sin desplazamientos
ni farragosos tramites”
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El programa del Master Titulo Propio en Robética es el mas completo del panorama
académico actual. A su egreso, el estudiante recibira un diploma universitario emitido
por TECH Universidad Tecnologica, y otro por Universidad FUNDEPOS.

Estos titulos de formacion permanente y actualizacion profesional de TECH Universidad
Tecnolégica y Universidad FUNDEPQOS garantizan la adquisicion de competencias en el drea
de conocimiento, otorgando un alto valor curricular al estudiante que supere las evaluaciones
y acredite el programa tras cursarlo en su totalidad.

Este doble reconocimiento, de dos destacadas instituciones universitarias, suponen una doble
recompensa a una formacion integral y de calidad, asegurando que el estudiante obtenga una
certificacion reconocida tanto a nivel nacional como internacional. Este mérito académico le
posicionara como un profesional altamente capacitado y preparado para enfrentar los retos

y demandas en su area profesional.

Titulo: Master Titulo Propio en Robética
N.° Horas: 1.500 h.

UNIVERSIDAD
FUNDEPQS

DE DOSTS, 204

Confiere el presente certificado de aprovechamiento a:

NOMBRE COMPLETO

Por aprobar satisfactoriamente el programa:

.
ROBOTICA
Titulo Propio. Duracién: 1500 horas.

Impartido del 15/12/2023 y fecha de finalizacion 14/12/2024.

-

Rubén Mora
DECANO

Este titulo propio se d del titulo universitario habilitan expedido por la autoridad competente para ejercer profesionalment

.
te C n universidad
» tecnoldgica

Otorga la presente

CONSTANCIA

C. , con documento de identificacién n®
Por haber superado con éxito y acreditado el programa de

MASTER TITULO PROPIO

en

Robética

Se trata de un titulo propio de esta Universidad con una duracion de 1.500 horas,
con fecha de inicio dd/mm/aaaa y fecha de finalizacion dd/mm/aaaa.

TECH es una 6n Particular de 6n Superior
por la Secretaria de Educacion Publica a partir del 28 de junio de 2018,

A 17 de junio de 2020

Mtra.Tere Guevara Navarro
Rectora

c6dligo Unico TECH: AFWOR23S_techtiute com/tituos.

Master Titulo Propio en Robética

Distribucion General del Plan de Estudios Distribucion General del Plan de Estudios
Tipo de materia Horas Curso Materia Horas  Cardeter
Obligatoria (08) 1500 10 Diseoy modelado de robots 150 08
Optativa (OP) 0 i 150 o8
Prcticas Externas (PR) 0 ySoftbots
Trabajo Fin de Master (TFM) o o 0 on
Total 1.500 1 150 08

. 150 08

* 150 08

. 150 0B

© 150 OB

150 0B

L2 L
Z universidad
Mtra.Tere Guevara Navarro » tecnoldgica

ectora

*Apostilla de la Haya. En caso de que el alumno solicite que su diploma de TECH Universidad Tecnoldgica recabe la Apostilla de La Haya, TECH Universidad FUNDEPOS realizard las gestiones oportunas para su obtencién, con un coste adicional.
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Master Titulo Propio
Robotica

» Modalidad: online

» Duracion: 12 meses

» Titulacién: TECH Universidad FUNDEPOS
» Dedicacion: 16h/semana

» Horario: a tu ritmo

» Examenes: online



Master Titulo Propio
Robotica
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