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» Asignaturas:

Control y Programacion de Robots (CPS) 7 | Simuladores: |7 "% = 2
*Robadtica Industrial (EUITIZ) | -
> Actividad: Concepcion y disefio de un robot industrial | . —.|  SGRobot
> Herramientas: Programas informaticos de simulacion | -
» Evaluacion continua y defensa de proyecto ~~| RobotScene
» Objetivos cumplidos:
Aumentar motivacion e implicacion del alumno en la asignatura ¢ Robots:
*Potenciar el trabajo autonomo del estudiante N
*Incentivar el trabajo continuo frente al estudiar el ultimo dia j_;; Puma
Aprendizaje activo y significativo del alumno I | P ————
Estimacion de la dedicacion del alumno en el marco de los ECTS 1% Fanuc _’/.‘t‘- _

lificaciones final i~ i S
Calificaciones finales Dedicacion de los alumnos (encuestas)

Control y Programacion de Robots Robética Industrial
Sobresal.: Sobresal.: Horas proyecto: : Horas teoria:
22% NP: 24% 15% NP: 11% 51; 35% 50; 35%
Aprobado:
Aprobado: 31% —
Notable: 18% Notable: Horas practicas:
B 36% 43% 43; 30%

: LIRS Bl b ollng: 212 hap lll Jornadas de Innovacion Docente, Tecnhologias de la Comunicacion e Investigacion Educativa - 2009
SR 2BF N T 9, X [0y Universidad de Zaragoza

ey || -

domingo 19 de julio de 2009



