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1. DENOMINACIÓN DEL TÍTULO

Máster Universitario en Robótica, Gráficos y Visión por Computador / Robotics, Graphics and Computer

Master in Robotics, Graphics and Computer Vision

2. ÁMBITO Y RAMA DE CONOCIMIENTO

Ámbito de conocimiento

Ingeniería informática y de sistemas

Rama de conocimiento

Ingeniería y Arquitectura

3. CENTRO o CENTROS DE IMPARTICIÓN

Centro

Escuela de Ingeniería y Arquitectura (Zaragoza)

4. DATOS DE LA TITULACIÓN

ECTS de la titulación 90

Modalidad Presencial

Título habilitante No

Mención dual No

Título conjunto No

Tipo interdisciplinar Interdisciplinar (6 ECTS)

5. ESTRUCTURA DEL PROYECTO FORMATIVO DE LA TITULACIÓN
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Distribución del plan de estudios en créditos ECTS, por tipo de formación. Las asignaturas  refieren al númerooptativas
de créditos ofertados. Las  refieren a las prácticas obligatorias.prácticas externas

Tipo de formación Créditos ECTS N. de asignaturas

Obligatorias (OB) 42 7

Optativas a cursar (OP) 42 13

Prácticas externas obligatorias (PE) 0 0

Trabajo fin de máster (TFM) 30 1

Total créditos ECTS 114 21

Complementos formativos (CF) 0 0

6. RESULTADOS DE APRENDIZAJE DE LA TITULACIÓN

6.1 Conocimientos:

 Citar de manera exhaustiva los métodos matemáticos y de inteligencia artificial que permiten modelar, CON-1.
diseñar y desarrollar sistemas y aplicaciones de Robótica, Gráficos y/o Visión por Computador.

Conocer y comprender herramientas matemáticas básicas para robots autónomos: transformaciones 
espaciales y robótica probabilista.

Diseñar y desarrollar sistemas de generación de trayectorias, planificación de movimientos y navegación de 
robots.

Conocer los problemas y las técnicas básicas utilizadas en sistemas multi-robot.

Conocer la parametrización y los modelos matemáticos de la formación de imágenes con cámara proyectiva 
en 3D tanto en sus aspectos geométricos como fotométricos.

Conocer los algoritmos de procesamiento de imágenes y detección de características en las imágenes.

Conocer la formulación de la geometría multi-vista y de la estimación de información 3D a partir de 
imágenes proyectivas.

Conocer la formulación de la correspondencia estéreo y del flujo óptico.

Conocer modelos y algoritmos específicos para visión omnidireccional.

Conocer los diferentes tipos de sistemas de aprendizaje automático.

Comprender los algoritmos fundamentales de aprendizaje supervisado y no supervisado.

Comprender los fundamentos de sistemas de decisión y aprendizaje por refuerzo.

Comprender los distintos tipos de procesos físicos del transporte de luz.

Comprender, analizar y explicar técnicas computacionales para resolver los modelos de apariencia y 
transporte de luz.

Comprender la gestión de la memoria y cómo se accede a ella al desarrollar algoritmos.

Comprender los conceptos básicos de seguridad informática.

Comprensión de los principales algoritmos y técnicas utilizados en imagen computacional.

Conocimiento de las principales aplicaciones de imagen computacional.

Conocer los diferentes tipos de sistemas de localización y construcción de mapas.

Comprender los principales algoritmos de percepción para tareas de seguimiento y reconocimiento de 
lugares y sus fundamentos.

Comprender los algoritmos y técnicas avanzadas de imagen computacional basadas en captura, 
propagación y procesamiento computacional de fotones y de ondas.

Conocer las aplicaciones más recientes de imagen computacional basadas en captura, propagación y 
procesamiento computacional de fotones y de ondas.
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Conocer y aplicar técnicas avanzadas de aprendizaje profundo en visión por computador.

Conocer y utilizar modelos avanzados para abordar problemas de visión por computador como la estimación 
de profundidad, la detección de objetos o la segmentación semántica.

Conocer y utilizar arquitecturas de aprendizaje profundo multimodal que conectan el lenguaje con la visión.

Comprender el funcionamiento de modelos y sistemas de generación de imágenes y vídeo aplicados a la 
visión por computador.

Comprender e identificar qué sistemas de visión por computador pueden aplicarse a distintos problemas 
reales, así como sus limitaciones o problemas asociados.

Presentar de forma sintética los resultados técnicos y/o científicos propuestosorma sintética los resultados 
técnicos y/o científicos propuestos.

Conocer los retos investigadores y problemas específicos relacionados con las tecnologías actuales de 
localización y construcción de mapas.

Conocer y aplicar los fundamentos y técnicas más relevantes en odometría y SLAM con sensores RGB-D.

Conocer y aplicar los fundamentos y técnicas más relevantes acerca de construcción de mapas con 
representaciones implícitas.

Conocer y aplicar los fundamentos y técnicas más relevantes en métodos de reconocimiento de lugares con 
redes neuronales profundas.

Conocer y aplicar en general técnicas avanzadas y recientes en el contexto de localización y construcción 
de mapas.

Comprender y evaluar el impacto de aplicaciones en robótica avanzada.

Identificar los problemas objeto de investigación para los cuales no existen soluciones conocidas en el 
ámbito de la robótica.

Conocer y aplicar técnicas avanzadas de aprendizaje profundo y por refuerzo.

Aplicar técnicas de aprendizaje automático para la extracción de conocimiento en entornos que manejen 
grandes cantidades de datos.

Aplicar técnicas de aprendizaje automático para la extracción de conocimiento en entornos de pequeñas 
cantidades de datos, datos interactivos o secuenciales.

Comprender los diferentes tipos de sistemas de Aprendizaje Automático más apropiados para cada 
aplicación.

Modelar sistemas poliarticulados del tipo robots manipuladores y exoesqueletos.

Diseñar sistemas de control para estos mecanismos.

Implementar métodos de control visual para realizar diversas tareas robóticas.

Conocer los retos y problemas específicos en el contexto de sistemas multi-robot.

Conocer y aplicar técnicas avanzadas en el contexto de sistemas multi-robot.

Evaluar las fuentes bibliográficas relevantes.

Organizar y estructurar documentos técnicos sobre temas de investigación o innovación en el ámbito de la 
robótica, visión y/o gráficos por computador y temas relacionados.

Conocer y saber aplicar algoritmos avanzados de análisis y generación de imágenes.

Conceptualizar y diseñar aplicaciones avanzadas basadas en técnicas del estado del arte de Gráficos por 
Computador y Visión por Computador.

Planificar y utilizar la información necesaria para un proyecto o trabajo académico, basándose en la reflexión 
crítica de los recursos de información utilizados.

 Identificar de manera exhaustiva los métodos y algoritmos aplicables al diseño y desarrollo de sistemas CON-2.
autónomos o de realidad virtual y aumentada.

Conocer y comprender herramientas matemáticas básicas para robots autónomos: transformaciones 
espaciales y robótica probabilista.

Conocer el manejo básico de plataformas software de desarrollo robótico.
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Diseñar y desarrollar sistemas de generación de trayectorias, planificación de movimientos y navegación de 
robots.

Desarrollar sistemas para navegación que integren información de diferentes sensores.

Conocer aspectos y problemas relacionados con el funcionamiento de robots autónomos en diferentes 
aplicaciones reales.

Conocer la formulación de la geometría multi-vista y de la estimación de información 3D a partir de 
imágenes proyectivas.

Conocer los diferentes tipos de sistemas de localización y construcción de mapas.

Comprender los principales algoritmos de percepción para tareas de seguimiento y reconocimiento de 
lugares y sus fundamentos.

Diseñar sistemas de control para estos mecanismos.

Implementar métodos de control visual para realizar diversas tareas robóticas.

Conocer las numerosas aplicaciones de la robótica en entornos tanto asistenciales como industriales.

Conocer los retos y problemas específicos en el contexto de sistemas multi-robot.

Conocer y aplicar técnicas avanzadas en el contexto de sistemas multi-robot.

Comprender y evaluar el impacto de aplicaciones en robótica avanzada.

Identificar los problemas objeto de investigación para los cuales no existen soluciones conocidas en el 
ámbito de la robótica.

Conocer y saber aplicar algoritmos avanzados de análisis y generación de imágenes.

Comprender la relación entre eficiencia y precisión de los diferentes algoritmos aplicables.

Conceptualizar y diseñar aplicaciones avanzadas basadas en técnicas del estado del arte de Gráficos por 
Computador y Visión por Computador.

Planificar y utilizar la información necesaria para un proyecto o trabajo académico, basándose en la reflexión 
crítica de los recursos de información utilizados.

 Describir en profundidad los métodos matemáticos, de óptica, y los fenómenos de transporte de luz CON-3.
aplicables al modelado, diseño, y desarrollo de técnicas de imagen computacional.

Conocer la parametrización y los modelos matemáticos de la formación de imágenes con cámara proyectiva 
en 3D tanto en sus aspectos geométricos como fotométricos.

Conocimiento de los elementos hardware que intervienen en sistemas de imagen computacional.

Comprensión de los principales algoritmos y técnicas utilizados en imagen computacional.

Conocimiento de las principales aplicaciones de imagen computacional.

Capacidad de diseñar y desarrollar sistemas de imagen computacional para diferentes aplicaciones.

Conocer el hardware y principios clave de sistemas avanzados de imagen computacional.

Comprender los algoritmos y técnicas avanzadas de imagen computacional basadas en captura, 
propagación y procesamiento computacional de fotones y de ondas.

Conocer las aplicaciones más recientes de imagen computacional basadas en captura, propagación y 
procesamiento computacional de fotones y de ondas.

Comprender y desarrollar técnicas y soluciones algorítmicas avanzadas para diferentes aplicaciones de 
imagen computacional.

Conocer y utilizar modelos avanzados para abordar problemas de visión por computador como la estimación 
de profundidad, la detección de objetos o la segmentación semántica.

Comprender el funcionamiento de modelos y sistemas de generación de imágenes y vídeo aplicados a la 
visión por computador.

Conocer y aplicar los fundamentos y técnicas más relevantes en odometría y SLAM con sensores RGB-D.

Conocer y saber aplicar algoritmos avanzados de análisis y generación de imágenes.

 Distinguir las arquitecturas computacionales de propósito general y/o específico que permiten desarrollar y CON-4.
evaluar software para problemas de Robótica, Gráficos y Visión por Computador.
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Conocer las características principales de los distintos dispositivos de cómputo.

Evaluar las prestaciones de un sistema informático en términos de rendimiento y energía.

Comprender soluciones informáticas (hardware y software) para problemas con grandes requerimientos de 
cómputo, latencia, energía, ...

Elegir el dispositivo y modelo de programación más adecuado para distintos tipos de problemas en 
aplicaciones de visión, robótica y gráficos.

Capacidad de proponer y evaluar las prestaciones de nuevas técnicas de imagen computacional que 
aborden problemas no resueltos.

 Explicar de manera exhaustiva los métodos de Aprendizaje Automático que permiten concebir, diseñar y CON-5.
desarrollar sistemas aplicados a problemas de Robótica, Gráficos y/o Visión por Computador.

Conocer y comprender herramientas matemáticas básicas para robots autónomos: transformaciones 
espaciales y robótica probabilista.

Diseñar y desarrollar sistemas de generación de trayectorias, planificación de movimientos y navegación de 
robots.

Desarrollar sistemas para navegación que integren información de diferentes sensores.

Aplicar los conceptos y sistemas aprendidos al diseño de sistemas de navegación de robots en 2D y 3D.

Conocer los problemas y las técnicas básicas utilizadas en sistemas multi-robot.

Conocer aspectos y problemas relacionados con el funcionamiento de robots autónomos en diferentes 
aplicaciones reales.

Conocer los diferentes tipos de sistemas de aprendizaje automático.

Comprender los algoritmos fundamentales de aprendizaje supervisado y no supervisado.

Comprender los fundamentos de sistemas de decisión y aprendizaje por refuerzo.

Conocer y aplicar técnicas avanzadas de aprendizaje profundo y por refuerzo.

Aplicar técnicas de aprendizaje automático para la extracción de conocimiento en entornos que manejen 
grandes cantidades de datos.

Aplicar técnicas de aprendizaje automático para la extracción de conocimiento en entornos de pequeñas 
cantidades de datos, datos interactivos o secuenciales.

Comprender los diferentes tipos de sistemas de Aprendizaje Automático más apropiados para cada 
aplicación.

 Enumerar de manera exhaustiva los sistemas de computación de altas prestaciones, los métodos CON-6.
matemáticos, numéricos y computacionales asociados, aplicables a problemas de robótica, gráficos y/o visión por 
computador.

Comprender los modelos que definen la apariencia y el transporte de luz en medios y superficies.

Diseñar y desarrollar sistemas de renderizado basados en integración por Monte Carlo.

Analizar las limitaciones y evaluar las prestaciones de diferentes algoritmos de renderizado.

Conocer las características principales de los distintos dispositivos de cómputo.

Evaluar las prestaciones de un sistema informático en términos de rendimiento y energía.

Comprender soluciones informáticas (hardware y software) para problemas con grandes requerimientos de 
cómputo, latencia, energía, ...

Elegir el dispositivo y modelo de programación más adecuado para distintos tipos de problemas en 
aplicaciones de visión, robótica y gráficos.

Diseñar algoritmos conscientes de los dispositivos de cómputo, del rendimiento y del consumo energético.

 Nombrar de manera exhaustiva los modelos de programación y lenguajes de propósito específico CON-7.
aplicables a robótica, gráficos o visión por computador.

Conocer los modelos principales de programación en sistemas heterogéneos.

Evaluar las prestaciones de un sistema informático en términos de rendimiento y energía.



PROYECTO FORMATIVO PARA TITULACIONES OFICIALES DE MÁSTER
ADAPTADAS AL RD 822/2021

Página 6 de 45

Comprender soluciones informáticas (hardware y software) para problemas con grandes requerimientos de 
cómputo, latencia, energía, ...

Elegir el dispositivo y modelo de programación más adecuado para distintos tipos de problemas en 
aplicaciones de visión, robótica y gráficos.

Diseñar algoritmos conscientes de los dispositivos de cómputo, del rendimiento y del consumo energético.

6.2 Habilidades:

 Utilizar las técnica y herramientas de la Ingeniería necesarias para la resolución de problemas de los HAB-1.
ámbitos de la Robótica, Gráficos y/o Visión por Computador.

Conocer el manejo básico de plataformas software de desarrollo robótico.

Diseñar y desarrollar sistemas de generación de trayectorias, planificación de movimientos y navegación de 
robots.

Desarrollar sistemas para navegación que integren información de diferentes sensores.

Diseñar y desarrollar sistemas que hagan inferencias de la estructura 3D de la escena a partir de imágenes.

Evaluar las prestaciones de sistemas de visión por computador en operación.

Proponer nuevos algoritmos que aborden aspectos no resueltos de la operación de un sistema de visión 3D 
y la evaluación de sus prestaciones.

Construcción de software que procese imágenes reales empleando las bibliotecas más populares de visión 
por computador, operaciones matemáticas y optimización no lineal.

Ser capaz de preparar adecuadamente datos de entrenamiento y evaluación.

Saber analizar los resultados de un sistema de aprendizaje.

Diseñar y desarrollar sistemas de Aprendizaje Automático para diferentes aplicaciones relacionadas con 
Robótica, Gráficos por Computador o Visión por Computador.

Diseñar y desarrollar sistemas de renderizado basados en integración por Monte Carlo.

Diseñar e implementar algoritmos que resuelvan modelos de apariencia de materiales.

Analizar las limitaciones y evaluar las prestaciones de diferentes algoritmos de renderizado.

Conocer las características principales de los distintos dispositivos de cómputo.

Conocer los modelos principales de programación en sistemas heterogéneos.

Evaluar las prestaciones de un sistema informático en términos de rendimiento y energía.

Comprender soluciones informáticas (hardware y software) para problemas con grandes requerimientos de 
cómputo, latencia, energía, ...

Elegir el dispositivo y modelo de programación más adecuado para distintos tipos de problemas en 
aplicaciones de visión, robótica y gráficos.

Diseñar algoritmos conscientes de los dispositivos de cómputo, del rendimiento y del consumo energético.

Comprender la arquitectura de los sistemas informáticos (hardware y software).

Diseñar e implementar algoritmos simples para resolver problemas simples.

Compilar programas y vincular bibliotecas con dichos programas.

Comprender las interfaces del sistema: interfaz de programación de aplicaciones, interfaz binaria de 
aplicaciones, interfaz binaria de supervisor.

Comprender la gestión de la memoria y cómo se accede a ella al desarrollar algoritmos.

Abstraer funcionalidad y representación de datos en algoritmos.

Aplicar metodologías colaborativas para el desarrollo de software.

Conocimiento de los elementos hardware que intervienen en sistemas de imagen computacional.

Capacidad de diseñar y desarrollar sistemas de imagen computacional para diferentes aplicaciones.

Capacidad de proponer y evaluar las prestaciones de nuevas técnicas de imagen computacional que 
aborden problemas no resueltos.
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Conocer, operar y calibrar sensores estándar para sistemas de localización y construcción de mapas y 
modelos.

Diseñar y desarrollar sistemas de Simultaneous Localization and Mapping (SLAM) para diferentes 
aplicaciones.

Evaluar las prestaciones de un sistema de SLAM en condiciones realistas de operación.

Conocer el hardware y principios clave de sistemas avanzados de imagen computacional.

Comprender y desarrollar técnicas y soluciones algorítmicas avanzadas para diferentes aplicaciones de 
imagen computacional.

Comprender e identificar qué sistemas de visión por computador pueden aplicarse a distintos problemas 
reales, así como sus limitaciones o problemas asociados.

Implementar un proyecto de visión por computador que integre técnicas avanzadas aprendidas en la 
asignatura.

Comprender y evaluar el impacto de aplicaciones en robótica avanzada.

Proponer y evaluar las prestaciones de nuevos algoritmos que aborden aspectos no resueltos de 
aplicaciones en el ámbito de la robótica.

Aplicar los conocimientos adquiridos a problemas concretos de dominios de aplicación relacionados con la 
Robótica, la Visión por Computador y los Gráficos por Computador.

Diseñar sistemas de control para estos mecanismos.

Implementar métodos de control visual para realizar diversas tareas robóticas.

Conocer y aplicar técnicas avanzadas en el contexto de sistemas multi-robot.

Tener un conocimiento práctico de los aspectos anteriores.

Proponer y diseñar nuevas áreas de mejora sobre el estado del arte en técnicas de Gráficos y Visión por 
Computador, incluyendo aspectos no resueltos o mejoras sobre las técnicas y aplicaciones existentes.

Aplicar las competencias adquiridas para realizar una tarea de forma autónoma.

 Gestionar y utilizar bibliografía, documentación, bases de datos, software y hardware específicos de los HAB-2.
ámbitos de la Robótica, Gráficos y/o Visión por Computador.

Conocer aspectos y problemas relacionados con el funcionamiento de robots autónomos en diferentes 
aplicaciones reales.

Mostrar una actitud crítica ante la multiplicidad de puntos de vista y disciplinas implicadas en un 
determinado evento, concepto o información.

Diseñar y desarrollar sistemas que hagan inferencias de la estructura 3D de la escena a partir de imágenes.

Evaluar las prestaciones de sistemas de visión por computador en operación.

Construcción de software que procese imágenes reales empleando las bibliotecas más populares de visión 
por computador, operaciones matemáticas y optimización no lineal.

Comprender los distintos tipos de procesos físicos del transporte de luz.

Comprender los modelos que definen la apariencia y el transporte de luz en medios y superficies.

Conocer las características principales de los distintos dispositivos de cómputo.

Conocer los modelos principales de programación en sistemas heterogéneos.

Evaluar las prestaciones de un sistema informático en términos de rendimiento y energía.

Comprender la arquitectura de los sistemas informáticos (hardware y software).

Diseñar e implementar algoritmos simples para resolver problemas simples.

Compilar programas y vincular bibliotecas con dichos programas.

Comprender las interfaces del sistema: interfaz de programación de aplicaciones, interfaz binaria de 
aplicaciones, interfaz binaria de supervisor.

Mejorar la robustez de los algoritmos mediante depuración y metodologías de desarrollo seguras.

Comprender los conceptos básicos de seguridad informática.
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Capacidad de diseñar y desarrollar sistemas de imagen computacional para diferentes aplicaciones.

Diseñar y desarrollar sistemas de Simultaneous Localization and Mapping (SLAM) para diferentes 
aplicaciones.

Comprender y desarrollar técnicas y soluciones algorítmicas avanzadas para diferentes aplicaciones de 
imagen computacional.

Implementar un proyecto de visión por computador que integre técnicas avanzadas aprendidas en la 
asignatura.

Conocer los retos investigadores y problemas específicos relacionados con las tecnologías actuales de 
localización y construcción de mapas.

Comprender y evaluar el impacto de aplicaciones en robótica avanzada.

Identificar los problemas objeto de investigación para los cuales no existen soluciones conocidas en el 
ámbito de la robótica.

Proponer y evaluar las prestaciones de nuevos algoritmos que aborden aspectos no resueltos de 
aplicaciones en el ámbito de la robótica.

Presentar de forma sintética los resultados técnicos y/o científicos propuestos. Evaluar las fuentes 
bibliográficas relevantes.

Identificar los problemas de aprendizaje automático objeto de investigación para los cuales no existen 
soluciones conocidas dentro del ámbito de la Robótica, la Visión por Computador y los Gráficos por 
Computador.

Evaluar las fuentes bibliográficas relevantes.

Modelar sistemas poliarticulados del tipo robots manipuladores y exoesqueletos.

Conocer las numerosas aplicaciones de la robótica en entornos tanto asistenciales como industriales.

Conocer y aplicar técnicas avanzadas en el contexto de sistemas multi-robot.

Tener un conocimiento práctico de los aspectos anteriores.

Comprender y evaluar los contenidos principales de artículos de investigación sobre robótica, visión y/o 
gráficos por computador y temas relacionados.

Comprender los contenidos principales de charlas de expertos en temas de investigación o innovación sobre 
robótica, visión y/o gráficos por computador y temas relacionados.

Organizar y estructurar documentos técnicos sobre temas de investigación o innovación en el ámbito de la 
robótica, visión y/o gráficos por computador y temas relacionados.

Conceptualizar y diseñar aplicaciones avanzadas basadas en técnicas del estado del arte de Gráficos por 
Computador y Visión por Computador.

Proponer y diseñar nuevas áreas de mejora sobre el estado del arte en técnicas de Gráficos y Visión por 
Computador, incluyendo aspectos no resueltos o mejoras sobre las técnicas y aplicaciones existentes.

Conocer y evaluar fuentes bibliográficas relacionadas con los Gráficos por Computador y la Visión por 
Computador.

Aplicar las competencias adquiridas para realizar una tarea de forma autónoma.

 Participar, de manera suficientemente autónoma, en proyectos de investigación y colaboraciones científicas HAB-3.
o tecnológicas dentro su ámbito temático, en contextos interdisciplinares y, en su caso, con una alta componente de 
transferencia del conocimiento.

Ser capaz de aplicar los conocimientos teóricos adquiridos, poniéndolos en práctica en el desarrollo de un 
trabajo externo al ámbito educativo, tutelado, dirigido y vinculado al ejercicio de la actividad en un entorno 
profesional adecuado (público o privado).

Ser capaz de realizar una evaluación razonada de las actividades y de los procesos vinculados a las 
mismas y de formular propuestas de mejora.

Conocer y demostrar capacidad para desarrollar tareas profesionales en el ámbito de la titulación.

 Aplicar e integrar conocimientos, la comprensión de estos, su fundamentación científica y sus capacidades HAB-4.
de resolución de problemas en entornos nuevos y definidos de forma imprecisa, incluyendo contextos de carácter 
multidisciplinar tanto investigadores como profesionales altamente especializados.
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Diseñar experimentos y mediciones para verificar hipótesis o validar el funcionamiento de equipos, 
procesos, sistemas o servicios en los campos de la robótica, los gráficos y la visión artificial.

Seleccionar los equipos o herramientas de software adecuados y realizar análisis avanzados de datos.

Ser capaz de aplicar los conocimientos teóricos adquiridos, poniéndolos en práctica en el desarrollo de un 
trabajo externo al ámbito educativo, tutelado, dirigido y vinculado al ejercicio de la actividad en un entorno 
profesional adecuado (público o privado).

Ser capaz de establecer la relación entre los contenidos de la titulación y las labores realizadas atendiendo 
tanto a las competencias generales y específicas como a las habilidades y actitudes desarrolladas.

Ser capaz de realizar una evaluación razonada de las actividades y de los procesos vinculados a las 
mismas y de formular propuestas de mejora.

Conocer y demostrar capacidad para desarrollar tareas profesionales en el ámbito de la titulación.

6.3 Competencias:

 Valores democráticos y sostenibilidad. Desarrollar el compromiso con la sociedad en la que vivimos para CTR-1.
que ésta prospere a través de las dimensiones de los valores democráticos y de la sostenibilidad, materializada en 
el marco global que la defina en cada momento.

Realizar acciones individuales o colectivas para lograr el progreso de la sociedad y la mejora del planeta.

 Trabajo en equipo. Colaborar activamente con un grupo de personas para lograr una meta común sumando CTR-2.
los diferentes talentos en el contexto de un grupo interdisciplinar y en un entorno multilingüe.

Empatizar con las personas del equipo tanto en cuestiones que tienen relación con las tareas como con las 
relaciones interpersonales.

Abordar los problemas en el funcionamiento del equipo de manera asertiva tratando de detectar de manera 
preventiva las situaciones complicadas.

 Pensamiento crítico. Razonar de manera reflexiva sobre un tema siendo capaz de deliberar sobre su CTR-3.
validez sometiendo las convicciones propias y externas a debate.

Ser capaz de cambiar de lógica de pensamiento, sabiendo medir la validez de la utilizada y juzgando su 
nivel de adecuación.

Razonar de manera reflexiva sobre un tema siendo capaz de deliberar sobre su validez sometiendo las 
convicciones propias y externas a debate.

 Inteligencia emocional. Comprender y regular las emociones propias y las de los demás para interactuar y CTR-4.
participar de una manera eficaz y constructiva en la vida social y profesional.

Reconocer las emociones de las personas que nos rodean para poder anticiparse a posibles conductas y 
situaciones derivadas de dichas emociones.

Saber mediar de manera propositiva ante situaciones de disenso buscando los puntos de encuentro y 
valorando la diferencia de opinión.

 Innovación y Creatividad. Diseñar y realizar una tarea nueva o un proyecto de forma diferente utilizando CTR-5.
creatividad y curiosidad para aportar valor con actitud emprendedora.

Tener capacidad de mejora para aportar valor.

Asumir riesgos utilizando estrategias que permitan prever y evaluar los resultados.

Diseñar e implementar algoritmos que resuelvan modelos de apariencia de materiales.

 Autoaprendizaje permanente. Utilizar el aprendizaje de forma continuada y desarrollar estrategias de CTR-6.
aprendizaje autónomo y flexible a lo largo y ancho de la vida para formar parte de una ciudadanía activa, motivada 
e integrada favoreciendo la mejora del empleo o del desarrollo personal.

Ser eficiente en la selección de los recursos de aprendizaje multidisciplinar que permitan la mejora de 
empleo o el desarrollo personal.

Utilizar el aprendizaje de forma continuada y desarrollar estrategias de aprendizaje autónomo y flexible a lo 
largo y ancho de la vida para formar parte de una ciudadanía activa, motivada e integrada.

Reconocer la necesidad del aprendizaje continuo y desarrollar una estrategia para lograrlo.
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 Realizar de forma autónoma, presentar y defender un trabajo de iniciación a la investigación y/o desarrollo CTR-7.
en el ámbito de la Robótica, Gráficos, o Visión por Computador, en el que se sinteticen e integren los conocimientos 
y habilidades adquiridos en la titulación.

Mostrar una actitud crítica ante la multiplicidad de puntos de vista y disciplinas implicadas en un 
determinado evento, concepto o información.

Razonar de manera reflexiva sobre un tema siendo capaz de deliberar sobre su validez sometiendo las 
convicciones propias y externas a debate.

Realizar, presentar y defender un ejercicio original de carácter profesional en robótica, gráficos y visión por 
computador, demostrando las competencias adquiridas durante el máster.

Ser capaz de cumplir los compromisos adquiridos con la entidad colaboradora y con la Universidad en 
relación con la realización de las prácticas externas.

 Transmitir en inglés, de manera oral y escrita, de un modo claro y sin ambigüedades a un público CTR-8.
especializado o no, resultados procedentes de la investigación científica y tecnológica o del ámbito de la innovación 
más avanzada, así como los fundamentos más relevantes sobre los que se sustentan.

Mostrar una actitud crítica ante la multiplicidad de puntos de vista y disciplinas implicadas en un 
determinado evento, concepto o información.

Ser capaz de cambiar de lógica de pensamiento, sabiendo medir la validez de la utilizada y juzgando su 
nivel de adecuación.

Razonar de manera reflexiva sobre un tema siendo capaz de deliberar sobre su validez sometiendo las 
convicciones propias y externas a debate.

Proponer nuevos algoritmos que aborden aspectos no resueltos de la operación de un sistema de visión 3D 
y la evaluación de sus prestaciones.

Comprender, analizar y explicar técnicas computacionales para resolver los modelos de apariencia y 
transporte de luz.

Abstraer funcionalidad y representación de datos en algoritmos.

Aplicar metodologías colaborativas para el desarrollo de software.

Proponer y evaluar las prestaciones de nuevos algoritmos que aborden aspectos no resueltos de la 
operación de un sistema de SLAM.

Presentar de forma sintética los resultados técnicos y/o científicos propuestosorma sintética los resultados 
técnicos y/o científicos propuestos.

Presentar de forma sintética los resultados técnicos y/o científicos propuestos. Evaluar las fuentes 
bibliográficas relevantes.

Presentar de forma sintética los resultados técnicos y/o científicos propuestos.

Diseñar sistemas de control para estos mecanismos.

Implementar métodos de control visual para realizar diversas tareas robóticas.

Comprender el funcionamiento de eventos de divulgación científica.

Presentar contenidos técnicos de investigación o innovación en diferentes ámbitos.

Redactar y presentar de forma eficaz resultados técnicos y científicos.

Comunicar temas complejos de forma clara y eficaz en presentaciones orales y escritas, adaptándose a la 
situación, al público y a los objetivos de comunicación. Realizar una presentación oral en inglés y responder 
a las preguntas del público.

Ser capaz de redactar, de forma adecuada y sistemática, una memoria de actividades (memoria final de las 
prácticas) en la que queden plasmados los objetivos propuestos y los alcanzados, así como una descripción 
detallada de las actividades desarrolladas.

Ser capaz de exponer la memoria final de las prácticas ante el/la tutor académico/a y de mantener, en su 
caso, un debate en el que se aborden entre otras cuestiones, los contenidos, metodología y claridad.

7. ESTRUCTURA DE LA TITULACIÓN

Módulo Interdisciplinar (6 ECTS)
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Materia Optativa interdisciplinar (6 ECTS)

Asignaturas Interdisciplinar (6 ECTS)

Módulo Obligatorias (42 ECTS)

Materia Autonomous Robots (6 ECTS)

Asignaturas Autonomous Robots (6 ECTS)

Materia Computational Imaging (6 ECTS)

Asignaturas Computational Imaging (6 ECTS)

Materia Computer Vision (6 ECTS)

Asignaturas Computer Vision (6 ECTS)

Materia Machine Learning (6 ECTS)

Asignaturas Machine Learning (6 ECTS)

Materia Modeling and Simulation of Appearance (6 ECTS)

Asignaturas Modeling and Simulation of Appearance (6 ECTS)

Materia Programming and Architecture of Computing Systems (6 ECTS)

Asignaturas Programming and Architecture of Computing Systems (6 ECTS)

Materia Simultaneous Localization and Mapping (6 ECTS)

Asignaturas Simultaneous Localization and Mapping (6 ECTS)

Módulo Optativas (27 ECTS)

Materia Advanced Topics in Computer Graphics (6 ECTS)

Asignaturas Advanced Computational Imaging (3 ECTS)

Virtual Reality (3 ECTS)

Materia Advanced Topics in Computer Vision (6 ECTS)

Asignaturas Advanced Computer Vision (3 ECTS)

Advanced SLAM (3 ECTS)

Materia Advanced Topics in Machine Learning (3 ECTS)
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Asignaturas Applications of Deep Learning (3 ECTS)

Materia Advanced Topics in Robotics (6 ECTS)

Asignaturas Assistive Robotics (3 ECTS)

Multirobot Systems (3 ECTS)

Materia Computing for Robotics, Graphics and Computer Vision (3 ECTS)

Asignaturas Fundamentals of Computing for Robotics, Graphics and Computer Vision (3 ECTS)

Materia Research and Innovation Tools and Activities (3 ECTS)

Asignaturas Research and Innovation Activities (3 ECTS)

Módulo Prácticas (9 ECTS)

Materia Professional Internships (9 ECTS)

Asignaturas Professional Internships 1 (3 ECTS)

Professional Internships 2 (3 ECTS)

Professional Internships 3 (3 ECTS)

Módulo Trabajo Fin de Máster (30 ECTS)

Materia Master's Dissertation (30 ECTS)

Asignaturas Master's Dissertation (30 ECTS)

8. DEFINICIÓN DE LAS ASIGNATURAS

Módulo Interdisciplinar

Materia Optativa interdisciplinar

Asignatura Nombre Interdisciplinar

Nombre en Inglés Interdisciplinary

Tipología Optativa

Ámbito (si FB)

Curso Primer curso

Semestre o Semestres Segundo semestre
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Mención Dual No

ECTS 6

Idioma

Modalidad Presencial

Punto Control

Área de conocimiento vinculada

Observaciones

Módulo Obligatorias

Materia Autonomous Robots

Asignatura Nombre Autonomous Robots

Nombre en Inglés Autonomous Robots

Tipología Obligatoria

Ámbito (si FB)

Curso Primer curso

Semestre o Semestres Primer semestre

Mención Dual No

ECTS 6

Idioma Inglés

Modalidad Presencial

Punto Control Pensamiento crítico

Área de conocimiento vinculada Ingeniería de Sistemas y Automática

Observaciones

Materia Computational Imaging

Asignatura Nombre Computational Imaging

Nombre en Inglés Computational Imaging

Tipología Obligatoria

Ámbito (si FB)

Curso Primer curso

Semestre o Semestres Segundo semestre

Mención Dual No
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ECTS 6

Idioma Inglés

Modalidad Presencial

Punto Control Trabajo en equipo

Área de conocimiento vinculada Lenguajes y Sistemas Informáticos

Observaciones

Materia Computer Vision

Asignatura Nombre Computer Vision

Nombre en Inglés Computer Vision

Tipología Obligatoria

Ámbito (si FB)

Curso Primer curso

Semestre o Semestres Primer semestre

Mención Dual No

ECTS 6

Idioma Inglés

Modalidad Presencial

Punto Control Inteligencia emocional

Área de conocimiento vinculada Ingeniería de Sistemas y Automática

Observaciones

Materia Machine Learning

Asignatura Nombre Machine Learning

Nombre en Inglés Machine Learning

Tipología Obligatoria

Ámbito (si FB)

Curso Primer curso

Semestre o Semestres Primer semestre

Mención Dual No

ECTS 6

Idioma Inglés
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Modalidad Presencial

Punto Control Autoaprendizaje permanente

Área de conocimiento vinculada Ingeniería de Sistemas y Automática

Observaciones

Materia Modeling and Simulation of Appearance

Asignatura Nombre Modeling and Simulation of Appearance

Nombre en Inglés Modeling and Simulation of Appearance

Tipología Obligatoria

Ámbito (si FB)

Curso Primer curso

Semestre o Semestres Primer semestre

Mención Dual No

ECTS 6

Idioma Inglés

Modalidad Presencial

Punto Control Innovación y creatividad

Área de conocimiento vinculada Lenguajes y Sistemas Informáticos

Observaciones

Materia Programming and Architecture of Computing Systems

Asignatura Nombre Programming and Architecture of Computing Systems

Nombre en Inglés Programming and Architecture of Computing Systems

Tipología Obligatoria

Ámbito (si FB)

Curso Primer curso

Semestre o Semestres Primer semestre

Mención Dual No

ECTS 6

Idioma Inglés

Modalidad Presencial

Punto Control Democracia y sostenibilidad

Área de conocimiento vinculada Arquitectura y Tecnología de Computadores
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Observaciones

Materia Simultaneous Localization and Mapping

Asignatura Nombre Simultaneous Localization and Mapping

Nombre en Inglés Simultaneous Localization and Mapping

Tipología Obligatoria

Ámbito (si FB)

Curso Primer curso

Semestre o Semestres Segundo semestre

Mención Dual No

ECTS 6

Idioma Inglés

Modalidad Presencial

Punto Control

Área de conocimiento 
vinculada

(1) Ingeniería de Sistemas y Automática; y (2) Lenguajes y 
Sistemas Informáticos

Observaciones

Módulo Optativas

Materia Advanced Topics in Computer Graphics

Asignatura Nombre Advanced Computational Imaging

Nombre en Inglés Advanced Computational Imaging

Tipología Optativa

Ámbito (si FB)

Curso Primer curso

Semestre o Semestres Segundo semestre

Mención Dual No

ECTS 3

Idioma Inglés

Modalidad Presencial

Punto Control

Área de conocimiento vinculada Lenguajes y Sistemas Informáticos



PROYECTO FORMATIVO PARA TITULACIONES OFICIALES DE MÁSTER
ADAPTADAS AL RD 822/2021

Página 17 de 45

Observaciones

Asignatura Nombre Virtual Reality

Nombre en Inglés Virtual Reality

Tipología Optativa

Ámbito (si FB)

Curso Primer curso

Semestre o Semestres Segundo semestre

Mención Dual No

ECTS 3

Idioma Inglés

Modalidad Presencial

Punto Control

Área de conocimiento vinculada Lenguajes y Sistemas Informáticos

Observaciones

Materia Advanced Topics in Computer Vision

Asignatura Nombre Advanced Computer Vision

Nombre en Inglés Advanced Computer Vision

Tipología Optativa

Ámbito (si FB)

Curso Primer curso

Semestre o Semestres Segundo semestre

Mención Dual No

ECTS 3

Idioma Inglés

Modalidad Presencial

Punto Control

Área de conocimiento vinculada Ingeniería de Sistemas y Automática

Observaciones

Asignatura Nombre Advanced SLAM

Nombre en Inglés Advanced SLAM

Tipología Optativa
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Ámbito (si FB)

Curso Primer curso

Semestre o Semestres Segundo semestre

Mención Dual No

ECTS 3

Idioma Inglés

Modalidad Presencial

Punto Control

Área de conocimiento vinculada Ingeniería de Sistemas y Automática

Observaciones

Materia Advanced Topics in Machine Learning

Asignatura Nombre Applications of Deep Learning

Nombre en Inglés Applications of Deep Learning

Tipología Optativa

Ámbito (si FB)

Curso Primer curso

Semestre o Semestres Segundo semestre

Mención Dual No

ECTS 3

Idioma Inglés

Modalidad Presencial

Punto Control

Área de conocimiento 
vinculada

(1) Ingeniería de Sistemas y Automática; y (2) Lenguajes y 
Sistemas Informáticos

Observaciones

Materia Advanced Topics in Robotics

Asignatura Nombre Assistive Robotics

Nombre en Inglés Assistive Robotics

Tipología Optativa

Ámbito (si FB)

Curso Primer curso
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Semestre o Semestres Segundo semestre

Mención Dual No

ECTS 3

Idioma Inglés

Modalidad Presencial

Punto Control

Área de conocimiento vinculada Ingeniería de Sistemas y Automática

Observaciones

Asignatura Nombre Multirobot Systems

Nombre en Inglés Multirobot Systems

Tipología Optativa

Ámbito (si FB)

Curso Primer curso

Semestre o Semestres Segundo semestre

Mención Dual No

ECTS 3

Idioma Inglés

Modalidad Presencial

Punto Control

Área de conocimiento vinculada Ingeniería de Sistemas y Automática

Observaciones

Materia Computing for Robotics, Graphics and Computer Vision

Asignatura Nombre Fundamentals of Computing for Robotics, Graphics and 
Computer Vision

Nombre en Inglés Fundamentals of Computing for Robotics, Graphics and 
Computer Vision

Tipología Optativa

Ámbito (si FB)

Curso Primer curso

Semestre o Semestres Primer semestre

Mención Dual No

ECTS 3
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Idioma Inglés

Modalidad Presencial

Punto Control

Área de conocimiento 
vinculada

(1) Arquitectura y Tecnología de Computadores; y (2) Lenguajes 
y Sistemas Informáticos

Observaciones

Materia Research and Innovation Tools and Activities

Asignatura Nombre Research and Innovation Activities

Nombre en Inglés Research and Innovation Activities

Tipología Optativa

Ámbito (si FB)

Curso Primer curso

Semestre o Semestres Segundo semestre

Mención Dual No

ECTS 3

Idioma Inglés

Modalidad Presencial

Punto Control

Área de conocimiento 
vinculada

(1) Ingeniería de Sistemas y Automática; y (2) Lenguajes y 
Sistemas Informáticos

Observaciones

Módulo Prácticas

Materia Professional Internships

Asignatura Nombre Professional Internships 1

Nombre en 
Inglés Professional Internships 1

Tipología Optativa

Ámbito (si FB)

Curso Cualquier curso

Semestre o 
Semestres Cualquier semestre

Mención Dual No
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ECTS 3

Idioma Inglés

Modalidad Presencial

Punto Control

Área de 
conocimiento 
vinculada

(1) Arquitectura y Tecnología de Computadores; (2) Ingeniería de 
Sistemas y Automática; y (3) Lenguajes y Sistemas Informáticos

Observaciones Se impartirán tanto en el semestre 2 (S2, primavera) como en el 
semestre 3 (S3, otoño).

Asignatura Nombre Professional Internships 2

Nombre en 
Inglés Professional Internships 2

Tipología Optativa

Ámbito (si FB)

Curso Cualquier curso

Semestre o 
Semestres Cualquier semestre

Mención Dual No

ECTS 3

Idioma Inglés

Modalidad Presencial

Punto Control

Área de 
conocimiento 
vinculada

(1) Arquitectura y Tecnología de Computadores; (2) Ingeniería de 
Sistemas y Automática; y (3) Lenguajes y Sistemas Informáticos

Observaciones Se impartirán tanto en el semestre 2 (S2, primavera) como en el 
semestre 3 (S3, otoño).

Asignatura Nombre Professional Internships 3

Nombre en 
Inglés Professional Internships 3

Tipología Optativa

Ámbito (si FB)

Curso Cualquier curso

Semestre o 
Semestres Cualquier semestre

Mención Dual No

ECTS 3
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Idioma Inglés

Modalidad Presencial

Punto Control

Área de 
conocimiento 
vinculada

(1) Arquitectura y Tecnología de Computadores; (2) Ingeniería de 
Sistemas y Automática; y (3) Lenguajes y Sistemas Informáticos

Observaciones Se impartirán tanto en el semestre 2 (S2, primavera) como en el 
semestre 3 (S3, otoño).

Módulo Trabajo Fin de Máster

Materia Master's Dissertation

Asignatura Nombre Master's Dissertation

Nombre en 
Inglés Master's Dissertation

Tipología Trabajo fin de Máster

Ámbito (si FB)

Curso Segundo curso

Semestre o 
Semestres Primer semestre

Mención Dual No

ECTS 30

Idioma

Modalidad Presencial

Punto Control

Área de 
conocimiento 
vinculada

(1) Arquitectura y Tecnología de Computadores; (2) Ingeniería de 
Sistemas y Automática; y (3) Lenguajes y Sistemas Informáticos

Observaciones

9. RESULTADOS DE APRENDIZAJE DE LAS ASIGNATURAS

Asignatura Autonomous Robots

 Citar de manera exhaustiva los métodos matemáticos y de inteligencia artificial que permiten modelar, CON-1.
diseñar y desarrollar sistemas y aplicaciones de Robótica, Gráficos y/o Visión por Computador.

Conocer y comprender herramientas matemáticas básicas para robots autónomos: transformaciones 
espaciales y robótica probabilista.
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Diseñar y desarrollar sistemas de generación de trayectorias, planificación de movimientos y 
navegación de robots.

Conocer los problemas y las técnicas básicas utilizadas en sistemas multi-robot.

 Identificar de manera exhaustiva los métodos y algoritmos aplicables al diseño y desarrollo de CON-2.
sistemas autónomos o de realidad virtual y aumentada.

Conocer y comprender herramientas matemáticas básicas para robots autónomos: transformaciones 
espaciales y robótica probabilista.

Conocer el manejo básico de plataformas software de desarrollo robótico.

Diseñar y desarrollar sistemas de generación de trayectorias, planificación de movimientos y 
navegación de robots.

Desarrollar sistemas para navegación que integren información de diferentes sensores.

Conocer aspectos y problemas relacionados con el funcionamiento de robots autónomos en diferentes 
aplicaciones reales.

 Explicar de manera exhaustiva los métodos de Aprendizaje Automático que permiten concebir, diseñar CON-5.
y desarrollar sistemas aplicados a problemas de Robótica, Gráficos y/o Visión por Computador.

Conocer y comprender herramientas matemáticas básicas para robots autónomos: transformaciones 
espaciales y robótica probabilista.

Diseñar y desarrollar sistemas de generación de trayectorias, planificación de movimientos y 
navegación de robots.

Desarrollar sistemas para navegación que integren información de diferentes sensores.

Aplicar los conceptos y sistemas aprendidos al diseño de sistemas de navegación de robots en 2D y 3D.

Conocer los problemas y las técnicas básicas utilizadas en sistemas multi-robot.

Conocer aspectos y problemas relacionados con el funcionamiento de robots autónomos en diferentes 
aplicaciones reales.

 Utilizar las técnica y herramientas de la Ingeniería necesarias para la resolución de problemas de los HAB-1.
ámbitos de la Robótica, Gráficos y/o Visión por Computador.

Conocer el manejo básico de plataformas software de desarrollo robótico.

Diseñar y desarrollar sistemas de generación de trayectorias, planificación de movimientos y 
navegación de robots.

Desarrollar sistemas para navegación que integren información de diferentes sensores.

 Gestionar y utilizar bibliografía, documentación, bases de datos, software y hardware específicos de HAB-2.
los ámbitos de la Robótica, Gráficos y/o Visión por Computador.

Conocer aspectos y problemas relacionados con el funcionamiento de robots autónomos en diferentes 
aplicaciones reales.

Mostrar una actitud crítica ante la multiplicidad de puntos de vista y disciplinas implicadas en un 
determinado evento, concepto o información.

 Pensamiento crítico. Razonar de manera reflexiva sobre un tema siendo capaz de deliberar sobre su CTR-3.
validez sometiendo las convicciones propias y externas a debate.

Ser capaz de cambiar de lógica de pensamiento, sabiendo medir la validez de la utilizada y juzgando su 
nivel de adecuación.

Razonar de manera reflexiva sobre un tema siendo capaz de deliberar sobre su validez sometiendo las 
convicciones propias y externas a debate.

 Realizar de forma autónoma, presentar y defender un trabajo de iniciación a la investigación y/o CTR-7.
desarrollo en el ámbito de la Robótica, Gráficos, o Visión por Computador, en el que se sinteticen e integren los 
conocimientos y habilidades adquiridos en la titulación.

Mostrar una actitud crítica ante la multiplicidad de puntos de vista y disciplinas implicadas en un 
determinado evento, concepto o información.

Razonar de manera reflexiva sobre un tema siendo capaz de deliberar sobre su validez sometiendo las 
convicciones propias y externas a debate.
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 Transmitir en inglés, de manera oral y escrita, de un modo claro y sin ambigüedades a un público CTR-8.
especializado o no, resultados procedentes de la investigación científica y tecnológica o del ámbito de la 
innovación más avanzada, así como los fundamentos más relevantes sobre los que se sustentan.

Mostrar una actitud crítica ante la multiplicidad de puntos de vista y disciplinas implicadas en un 
determinado evento, concepto o información.

Ser capaz de cambiar de lógica de pensamiento, sabiendo medir la validez de la utilizada y juzgando su 
nivel de adecuación.

Razonar de manera reflexiva sobre un tema siendo capaz de deliberar sobre su validez sometiendo las 
convicciones propias y externas a debate.

Asignatura Computer Vision

 Citar de manera exhaustiva los métodos matemáticos y de inteligencia artificial que permiten modelar, CON-1.
diseñar y desarrollar sistemas y aplicaciones de Robótica, Gráficos y/o Visión por Computador.

Conocer la parametrización y los modelos matemáticos de la formación de imágenes con cámara 
proyectiva en 3D tanto en sus aspectos geométricos como fotométricos.

Conocer los algoritmos de procesamiento de imágenes y detección de características en las imágenes.

Conocer la formulación de la geometría multi-vista y de la estimación de información 3D a partir de 
imágenes proyectivas.

Conocer la formulación de la correspondencia estéreo y del flujo óptico.

Conocer modelos y algoritmos específicos para visión omnidireccional.

 Identificar de manera exhaustiva los métodos y algoritmos aplicables al diseño y desarrollo de CON-2.
sistemas autónomos o de realidad virtual y aumentada.

Conocer la formulación de la geometría multi-vista y de la estimación de información 3D a partir de 
imágenes proyectivas.

 Describir en profundidad los métodos matemáticos, de óptica, y los fenómenos de transporte de luz CON-3.
aplicables al modelado, diseño, y desarrollo de técnicas de imagen computacional.

Conocer la parametrización y los modelos matemáticos de la formación de imágenes con cámara 
proyectiva en 3D tanto en sus aspectos geométricos como fotométricos.

 Utilizar las técnica y herramientas de la Ingeniería necesarias para la resolución de problemas de los HAB-1.
ámbitos de la Robótica, Gráficos y/o Visión por Computador.

Diseñar y desarrollar sistemas que hagan inferencias de la estructura 3D de la escena a partir de 
imágenes.

Evaluar las prestaciones de sistemas de visión por computador en operación.

Proponer nuevos algoritmos que aborden aspectos no resueltos de la operación de un sistema de 
visión 3D y la evaluación de sus prestaciones.

Construcción de software que procese imágenes reales empleando las bibliotecas más populares de 
visión por computador, operaciones matemáticas y optimización no lineal.

 Gestionar y utilizar bibliografía, documentación, bases de datos, software y hardware específicos de HAB-2.
los ámbitos de la Robótica, Gráficos y/o Visión por Computador.

Diseñar y desarrollar sistemas que hagan inferencias de la estructura 3D de la escena a partir de 
imágenes.

Evaluar las prestaciones de sistemas de visión por computador en operación.

Construcción de software que procese imágenes reales empleando las bibliotecas más populares de 
visión por computador, operaciones matemáticas y optimización no lineal.

 Inteligencia emocional. Comprender y regular las emociones propias y las de los demás para CTR-4.
interactuar y participar de una manera eficaz y constructiva en la vida social y profesional.
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Reconocer las emociones de las personas que nos rodean para poder anticiparse a posibles conductas 
y situaciones derivadas de dichas emociones.

Saber mediar de manera propositiva ante situaciones de disenso buscando los puntos de encuentro y 
valorando la diferencia de opinión.

 Transmitir en inglés, de manera oral y escrita, de un modo claro y sin ambigüedades a un público CTR-8.
especializado o no, resultados procedentes de la investigación científica y tecnológica o del ámbito de la 
innovación más avanzada, así como los fundamentos más relevantes sobre los que se sustentan.

Proponer nuevos algoritmos que aborden aspectos no resueltos de la operación de un sistema de 
visión 3D y la evaluación de sus prestaciones.

Asignatura Machine Learning

 Citar de manera exhaustiva los métodos matemáticos y de inteligencia artificial que permiten modelar, CON-1.
diseñar y desarrollar sistemas y aplicaciones de Robótica, Gráficos y/o Visión por Computador.

Conocer los diferentes tipos de sistemas de aprendizaje automático.

Comprender los algoritmos fundamentales de aprendizaje supervisado y no supervisado.

Comprender los fundamentos de sistemas de decisión y aprendizaje por refuerzo.

 Explicar de manera exhaustiva los métodos de Aprendizaje Automático que permiten concebir, diseñar CON-5.
y desarrollar sistemas aplicados a problemas de Robótica, Gráficos y/o Visión por Computador.

Conocer los diferentes tipos de sistemas de aprendizaje automático.

Comprender los algoritmos fundamentales de aprendizaje supervisado y no supervisado.

Comprender los fundamentos de sistemas de decisión y aprendizaje por refuerzo.

 Utilizar las técnica y herramientas de la Ingeniería necesarias para la resolución de problemas de los HAB-1.
ámbitos de la Robótica, Gráficos y/o Visión por Computador.

Ser capaz de preparar adecuadamente datos de entrenamiento y evaluación.

Saber analizar los resultados de un sistema de aprendizaje.

Diseñar y desarrollar sistemas de Aprendizaje Automático para diferentes aplicaciones relacionadas 
con Robótica, Gráficos por Computador o Visión por Computador.

 Gestionar y utilizar bibliografía, documentación, bases de datos, software y hardware específicos de HAB-2.
los ámbitos de la Robótica, Gráficos y/o Visión por Computador.

 Autoaprendizaje permanente. Utilizar el aprendizaje de forma continuada y desarrollar estrategias de CTR-6.
aprendizaje autónomo y flexible a lo largo y ancho de la vida para formar parte de una ciudadanía activa, 
motivada e integrada favoreciendo la mejora del empleo o del desarrollo personal.

Ser eficiente en la selección de los recursos de aprendizaje multidisciplinar que permitan la mejora de 
empleo o el desarrollo personal.

Utilizar el aprendizaje de forma continuada y desarrollar estrategias de aprendizaje autónomo y flexible 
a lo largo y ancho de la vida para formar parte de una ciudadanía activa, motivada e integrada.

 Transmitir en inglés, de manera oral y escrita, de un modo claro y sin ambigüedades a un público CTR-8.
especializado o no, resultados procedentes de la investigación científica y tecnológica o del ámbito de la 
innovación más avanzada, así como los fundamentos más relevantes sobre los que se sustentan.

Asignatura Modeling and Simulation of Appearance

 Citar de manera exhaustiva los métodos matemáticos y de inteligencia artificial que permiten modelar, CON-1.
diseñar y desarrollar sistemas y aplicaciones de Robótica, Gráficos y/o Visión por Computador.

Comprender los distintos tipos de procesos físicos del transporte de luz.
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Comprender, analizar y explicar técnicas computacionales para resolver los modelos de apariencia y 
transporte de luz.

 Enumerar de manera exhaustiva los sistemas de computación de altas prestaciones, los métodos CON-6.
matemáticos, numéricos y computacionales asociados, aplicables a problemas de robótica, gráficos y/o visión 
por computador.

Comprender los modelos que definen la apariencia y el transporte de luz en medios y superficies.

Diseñar y desarrollar sistemas de renderizado basados en integración por Monte Carlo.

Analizar las limitaciones y evaluar las prestaciones de diferentes algoritmos de renderizado.

 Utilizar las técnica y herramientas de la Ingeniería necesarias para la resolución de problemas de los HAB-1.
ámbitos de la Robótica, Gráficos y/o Visión por Computador.

Diseñar y desarrollar sistemas de renderizado basados en integración por Monte Carlo.

Diseñar e implementar algoritmos que resuelvan modelos de apariencia de materiales.

Analizar las limitaciones y evaluar las prestaciones de diferentes algoritmos de renderizado.

 Gestionar y utilizar bibliografía, documentación, bases de datos, software y hardware específicos de HAB-2.
los ámbitos de la Robótica, Gráficos y/o Visión por Computador.

Comprender los distintos tipos de procesos físicos del transporte de luz.

Comprender los modelos que definen la apariencia y el transporte de luz en medios y superficies.

 Innovación y Creatividad. Diseñar y realizar una tarea nueva o un proyecto de forma diferente CTR-5.
utilizando creatividad y curiosidad para aportar valor con actitud emprendedora.

Tener capacidad de mejora para aportar valor.

Asumir riesgos utilizando estrategias que permitan prever y evaluar los resultados.

Diseñar e implementar algoritmos que resuelvan modelos de apariencia de materiales.

 Transmitir en inglés, de manera oral y escrita, de un modo claro y sin ambigüedades a un público CTR-8.
especializado o no, resultados procedentes de la investigación científica y tecnológica o del ámbito de la 
innovación más avanzada, así como los fundamentos más relevantes sobre los que se sustentan.

Comprender, analizar y explicar técnicas computacionales para resolver los modelos de apariencia y 
transporte de luz.

Asignatura Programming and Architecture of Computing Systems

 Distinguir las arquitecturas computacionales de propósito general y/o específico que permiten CON-4.
desarrollar y evaluar software para problemas de Robótica, Gráficos y Visión por Computador.

Conocer las características principales de los distintos dispositivos de cómputo.

Evaluar las prestaciones de un sistema informático en términos de rendimiento y energía.

Comprender soluciones informáticas (hardware y software) para problemas con grandes requerimientos 
de cómputo, latencia, energía, ...

Elegir el dispositivo y modelo de programación más adecuado para distintos tipos de problemas en 
aplicaciones de visión, robótica y gráficos.

 Enumerar de manera exhaustiva los sistemas de computación de altas prestaciones, los métodos CON-6.
matemáticos, numéricos y computacionales asociados, aplicables a problemas de robótica, gráficos y/o visión 
por computador.

Conocer las características principales de los distintos dispositivos de cómputo.

Evaluar las prestaciones de un sistema informático en términos de rendimiento y energía.

Comprender soluciones informáticas (hardware y software) para problemas con grandes requerimientos 
de cómputo, latencia, energía, ...
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Elegir el dispositivo y modelo de programación más adecuado para distintos tipos de problemas en 
aplicaciones de visión, robótica y gráficos.

Diseñar algoritmos conscientes de los dispositivos de cómputo, del rendimiento y del consumo 
energético.

 Nombrar de manera exhaustiva los modelos de programación y lenguajes de propósito específico CON-7.
aplicables a robótica, gráficos o visión por computador.

Conocer los modelos principales de programación en sistemas heterogéneos.

Evaluar las prestaciones de un sistema informático en términos de rendimiento y energía.

Comprender soluciones informáticas (hardware y software) para problemas con grandes requerimientos 
de cómputo, latencia, energía, ...

Elegir el dispositivo y modelo de programación más adecuado para distintos tipos de problemas en 
aplicaciones de visión, robótica y gráficos.

Diseñar algoritmos conscientes de los dispositivos de cómputo, del rendimiento y del consumo 
energético.

 Utilizar las técnica y herramientas de la Ingeniería necesarias para la resolución de problemas de los HAB-1.
ámbitos de la Robótica, Gráficos y/o Visión por Computador.

Conocer las características principales de los distintos dispositivos de cómputo.

Conocer los modelos principales de programación en sistemas heterogéneos.

Evaluar las prestaciones de un sistema informático en términos de rendimiento y energía.

Comprender soluciones informáticas (hardware y software) para problemas con grandes requerimientos 
de cómputo, latencia, energía, ...

Elegir el dispositivo y modelo de programación más adecuado para distintos tipos de problemas en 
aplicaciones de visión, robótica y gráficos.

Diseñar algoritmos conscientes de los dispositivos de cómputo, del rendimiento y del consumo 
energético.

 Gestionar y utilizar bibliografía, documentación, bases de datos, software y hardware específicos de HAB-2.
los ámbitos de la Robótica, Gráficos y/o Visión por Computador.

Conocer las características principales de los distintos dispositivos de cómputo.

Conocer los modelos principales de programación en sistemas heterogéneos.

Evaluar las prestaciones de un sistema informático en términos de rendimiento y energía.

 Valores democráticos y sostenibilidad. Desarrollar el compromiso con la sociedad en la que vivimos CTR-1.
para que ésta prospere a través de las dimensiones de los valores democráticos y de la sostenibilidad, 
materializada en el marco global que la defina en cada momento.

Realizar acciones individuales o colectivas para lograr el progreso de la sociedad y la mejora del 
planeta.

 Transmitir en inglés, de manera oral y escrita, de un modo claro y sin ambigüedades a un público CTR-8.
especializado o no, resultados procedentes de la investigación científica y tecnológica o del ámbito de la 
innovación más avanzada, así como los fundamentos más relevantes sobre los que se sustentan.

Asignatura Fundamentals of Computing for Robotics, Graphics and Computer Vision

 Citar de manera exhaustiva los métodos matemáticos y de inteligencia artificial que permiten modelar, CON-1.
diseñar y desarrollar sistemas y aplicaciones de Robótica, Gráficos y/o Visión por Computador.

Comprender la gestión de la memoria y cómo se accede a ella al desarrollar algoritmos.

Comprender los conceptos básicos de seguridad informática.

 Explicar de manera exhaustiva los métodos de Aprendizaje Automático que permiten concebir, diseñar CON-5.
y desarrollar sistemas aplicados a problemas de Robótica, Gráficos y/o Visión por Computador.
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 Utilizar las técnica y herramientas de la Ingeniería necesarias para la resolución de problemas de los HAB-1.
ámbitos de la Robótica, Gráficos y/o Visión por Computador.

Comprender la arquitectura de los sistemas informáticos (hardware y software).

Diseñar e implementar algoritmos simples para resolver problemas simples.

Compilar programas y vincular bibliotecas con dichos programas.

Comprender las interfaces del sistema: interfaz de programación de aplicaciones, interfaz binaria de 
aplicaciones, interfaz binaria de supervisor.

Comprender la gestión de la memoria y cómo se accede a ella al desarrollar algoritmos.

Abstraer funcionalidad y representación de datos en algoritmos.

Aplicar metodologías colaborativas para el desarrollo de software.

 Gestionar y utilizar bibliografía, documentación, bases de datos, software y hardware específicos de HAB-2.
los ámbitos de la Robótica, Gráficos y/o Visión por Computador.

Comprender la arquitectura de los sistemas informáticos (hardware y software).

Diseñar e implementar algoritmos simples para resolver problemas simples.

Compilar programas y vincular bibliotecas con dichos programas.

Comprender las interfaces del sistema: interfaz de programación de aplicaciones, interfaz binaria de 
aplicaciones, interfaz binaria de supervisor.

Mejorar la robustez de los algoritmos mediante depuración y metodologías de desarrollo seguras.

Comprender los conceptos básicos de seguridad informática.

 Transmitir en inglés, de manera oral y escrita, de un modo claro y sin ambigüedades a un público CTR-8.
especializado o no, resultados procedentes de la investigación científica y tecnológica o del ámbito de la 
innovación más avanzada, así como los fundamentos más relevantes sobre los que se sustentan.

Abstraer funcionalidad y representación de datos en algoritmos.

Aplicar metodologías colaborativas para el desarrollo de software.

Asignatura Computational Imaging

 Citar de manera exhaustiva los métodos matemáticos y de inteligencia artificial que permiten modelar, CON-1.
diseñar y desarrollar sistemas y aplicaciones de Robótica, Gráficos y/o Visión por Computador.

Comprensión de los principales algoritmos y técnicas utilizados en imagen computacional.

Conocimiento de las principales aplicaciones de imagen computacional.

 Identificar de manera exhaustiva los métodos y algoritmos aplicables al diseño y desarrollo de CON-2.
sistemas autónomos o de realidad virtual y aumentada.

 Describir en profundidad los métodos matemáticos, de óptica, y los fenómenos de transporte de luz CON-3.
aplicables al modelado, diseño, y desarrollo de técnicas de imagen computacional.

Conocimiento de los elementos hardware que intervienen en sistemas de imagen computacional.

Comprensión de los principales algoritmos y técnicas utilizados en imagen computacional.

Conocimiento de las principales aplicaciones de imagen computacional.

Capacidad de diseñar y desarrollar sistemas de imagen computacional para diferentes aplicaciones.

 Distinguir las arquitecturas computacionales de propósito general y/o específico que permiten CON-4.
desarrollar y evaluar software para problemas de Robótica, Gráficos y Visión por Computador.

Capacidad de proponer y evaluar las prestaciones de nuevas técnicas de imagen computacional que 
aborden problemas no resueltos.
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 Enumerar de manera exhaustiva los sistemas de computación de altas prestaciones, los métodos CON-6.
matemáticos, numéricos y computacionales asociados, aplicables a problemas de robótica, gráficos y/o visión 
por computador.

 Utilizar las técnica y herramientas de la Ingeniería necesarias para la resolución de problemas de los HAB-1.
ámbitos de la Robótica, Gráficos y/o Visión por Computador.

Conocimiento de los elementos hardware que intervienen en sistemas de imagen computacional.

Capacidad de diseñar y desarrollar sistemas de imagen computacional para diferentes aplicaciones.

Capacidad de proponer y evaluar las prestaciones de nuevas técnicas de imagen computacional que 
aborden problemas no resueltos.

 Gestionar y utilizar bibliografía, documentación, bases de datos, software y hardware específicos de HAB-2.
los ámbitos de la Robótica, Gráficos y/o Visión por Computador.

Capacidad de diseñar y desarrollar sistemas de imagen computacional para diferentes aplicaciones.

 Trabajo en equipo. Colaborar activamente con un grupo de personas para lograr una meta común CTR-2.
sumando los diferentes talentos en el contexto de un grupo interdisciplinar y en un entorno multilingüe.

Empatizar con las personas del equipo tanto en cuestiones que tienen relación con las tareas como con 
las relaciones interpersonales.

Abordar los problemas en el funcionamiento del equipo de manera asertiva tratando de detectar de 
manera preventiva las situaciones complicadas.

 Transmitir en inglés, de manera oral y escrita, de un modo claro y sin ambigüedades a un público CTR-8.
especializado o no, resultados procedentes de la investigación científica y tecnológica o del ámbito de la 
innovación más avanzada, así como los fundamentos más relevantes sobre los que se sustentan.

Asignatura Simultaneous Localization and Mapping

 Citar de manera exhaustiva los métodos matemáticos y de inteligencia artificial que permiten modelar, CON-1.
diseñar y desarrollar sistemas y aplicaciones de Robótica, Gráficos y/o Visión por Computador.

Conocer los diferentes tipos de sistemas de localización y construcción de mapas.

Comprender los principales algoritmos de percepción para tareas de seguimiento y reconocimiento de 
lugares y sus fundamentos.

 Identificar de manera exhaustiva los métodos y algoritmos aplicables al diseño y desarrollo de CON-2.
sistemas autónomos o de realidad virtual y aumentada.

Conocer los diferentes tipos de sistemas de localización y construcción de mapas.

Comprender los principales algoritmos de percepción para tareas de seguimiento y reconocimiento de 
lugares y sus fundamentos.

 Utilizar las técnica y herramientas de la Ingeniería necesarias para la resolución de problemas de los HAB-1.
ámbitos de la Robótica, Gráficos y/o Visión por Computador.

Conocer, operar y calibrar sensores estándar para sistemas de localización y construcción de mapas y 
modelos.

Diseñar y desarrollar sistemas de Simultaneous Localization and Mapping (SLAM) para diferentes 
aplicaciones.

Evaluar las prestaciones de un sistema de SLAM en condiciones realistas de operación.

 Gestionar y utilizar bibliografía, documentación, bases de datos, software y hardware específicos de HAB-2.
los ámbitos de la Robótica, Gráficos y/o Visión por Computador.

Diseñar y desarrollar sistemas de Simultaneous Localization and Mapping (SLAM) para diferentes 
aplicaciones.

 Transmitir en inglés, de manera oral y escrita, de un modo claro y sin ambigüedades a un público CTR-8.
especializado o no, resultados procedentes de la investigación científica y tecnológica o del ámbito de la 
innovación más avanzada, así como los fundamentos más relevantes sobre los que se sustentan.
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Proponer y evaluar las prestaciones de nuevos algoritmos que aborden aspectos no resueltos de la 
operación de un sistema de SLAM.

Asignatura Advanced Computational Imaging

 Citar de manera exhaustiva los métodos matemáticos y de inteligencia artificial que permiten modelar, CON-1.
diseñar y desarrollar sistemas y aplicaciones de Robótica, Gráficos y/o Visión por Computador.

Comprender los algoritmos y técnicas avanzadas de imagen computacional basadas en captura, 
propagación y procesamiento computacional de fotones y de ondas.

Conocer las aplicaciones más recientes de imagen computacional basadas en captura, propagación y 
procesamiento computacional de fotones y de ondas.

 Identificar de manera exhaustiva los métodos y algoritmos aplicables al diseño y desarrollo de CON-2.
sistemas autónomos o de realidad virtual y aumentada.

 Describir en profundidad los métodos matemáticos, de óptica, y los fenómenos de transporte de luz CON-3.
aplicables al modelado, diseño, y desarrollo de técnicas de imagen computacional.

Conocer el hardware y principios clave de sistemas avanzados de imagen computacional.

Comprender los algoritmos y técnicas avanzadas de imagen computacional basadas en captura, 
propagación y procesamiento computacional de fotones y de ondas.

Conocer las aplicaciones más recientes de imagen computacional basadas en captura, propagación y 
procesamiento computacional de fotones y de ondas.

Comprender y desarrollar técnicas y soluciones algorítmicas avanzadas para diferentes aplicaciones de 
imagen computacional.

 Utilizar las técnica y herramientas de la Ingeniería necesarias para la resolución de problemas de los HAB-1.
ámbitos de la Robótica, Gráficos y/o Visión por Computador.

Conocer el hardware y principios clave de sistemas avanzados de imagen computacional.

Comprender y desarrollar técnicas y soluciones algorítmicas avanzadas para diferentes aplicaciones de 
imagen computacional.

 Gestionar y utilizar bibliografía, documentación, bases de datos, software y hardware específicos de HAB-2.
los ámbitos de la Robótica, Gráficos y/o Visión por Computador.

Comprender y desarrollar técnicas y soluciones algorítmicas avanzadas para diferentes aplicaciones de 
imagen computacional.

 Transmitir en inglés, de manera oral y escrita, de un modo claro y sin ambigüedades a un público CTR-8.
especializado o no, resultados procedentes de la investigación científica y tecnológica o del ámbito de la 
innovación más avanzada, así como los fundamentos más relevantes sobre los que se sustentan.

Asignatura Advanced Computer Vision

 Citar de manera exhaustiva los métodos matemáticos y de inteligencia artificial que permiten modelar, CON-1.
diseñar y desarrollar sistemas y aplicaciones de Robótica, Gráficos y/o Visión por Computador.

Conocer y aplicar técnicas avanzadas de aprendizaje profundo en visión por computador.

Conocer y utilizar modelos avanzados para abordar problemas de visión por computador como la 
estimación de profundidad, la detección de objetos o la segmentación semántica.

Conocer y utilizar arquitecturas de aprendizaje profundo multimodal que conectan el lenguaje con la 
visión.

Comprender el funcionamiento de modelos y sistemas de generación de imágenes y vídeo aplicados a 
la visión por computador.

Comprender e identificar qué sistemas de visión por computador pueden aplicarse a distintos 
problemas reales, así como sus limitaciones o problemas asociados.
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Presentar de forma sintética los resultados técnicos y/o científicos propuestosorma sintética los 
resultados técnicos y/o científicos propuestos.

 Describir en profundidad los métodos matemáticos, de óptica, y los fenómenos de transporte de luz CON-3.
aplicables al modelado, diseño, y desarrollo de técnicas de imagen computacional.

Conocer y utilizar modelos avanzados para abordar problemas de visión por computador como la 
estimación de profundidad, la detección de objetos o la segmentación semántica.

Comprender el funcionamiento de modelos y sistemas de generación de imágenes y vídeo aplicados a 
la visión por computador.

 Utilizar las técnica y herramientas de la Ingeniería necesarias para la resolución de problemas de los HAB-1.
ámbitos de la Robótica, Gráficos y/o Visión por Computador.

Comprender e identificar qué sistemas de visión por computador pueden aplicarse a distintos 
problemas reales, así como sus limitaciones o problemas asociados.

Implementar un proyecto de visión por computador que integre técnicas avanzadas aprendidas en la 
asignatura.

 Gestionar y utilizar bibliografía, documentación, bases de datos, software y hardware específicos de HAB-2.
los ámbitos de la Robótica, Gráficos y/o Visión por Computador.

Implementar un proyecto de visión por computador que integre técnicas avanzadas aprendidas en la 
asignatura.

 Transmitir en inglés, de manera oral y escrita, de un modo claro y sin ambigüedades a un público CTR-8.
especializado o no, resultados procedentes de la investigación científica y tecnológica o del ámbito de la 
innovación más avanzada, así como los fundamentos más relevantes sobre los que se sustentan.

Presentar de forma sintética los resultados técnicos y/o científicos propuestosorma sintética los 
resultados técnicos y/o científicos propuestos.

Asignatura Advanced SLAM

 Citar de manera exhaustiva los métodos matemáticos y de inteligencia artificial que permiten modelar, CON-1.
diseñar y desarrollar sistemas y aplicaciones de Robótica, Gráficos y/o Visión por Computador.

Conocer los retos investigadores y problemas específicos relacionados con las tecnologías actuales de 
localización y construcción de mapas.

Conocer y aplicar los fundamentos y técnicas más relevantes en odometría y SLAM con sensores RGB-
D.

Conocer y aplicar los fundamentos y técnicas más relevantes acerca de construcción de mapas con 
representaciones implícitas.

Conocer y aplicar los fundamentos y técnicas más relevantes en métodos de reconocimiento de lugares 
con redes neuronales profundas.

Conocer y aplicar en general técnicas avanzadas y recientes en el contexto de localización y 
construcción de mapas.

Comprender y evaluar el impacto de aplicaciones en robótica avanzada.

Identificar los problemas objeto de investigación para los cuales no existen soluciones conocidas en el 
ámbito de la robótica.

 Describir en profundidad los métodos matemáticos, de óptica, y los fenómenos de transporte de luz CON-3.
aplicables al modelado, diseño, y desarrollo de técnicas de imagen computacional.

Conocer y aplicar los fundamentos y técnicas más relevantes en odometría y SLAM con sensores RGB-
D.

 Utilizar las técnica y herramientas de la Ingeniería necesarias para la resolución de problemas de los HAB-1.
ámbitos de la Robótica, Gráficos y/o Visión por Computador.

Comprender y evaluar el impacto de aplicaciones en robótica avanzada.
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Proponer y evaluar las prestaciones de nuevos algoritmos que aborden aspectos no resueltos de 
aplicaciones en el ámbito de la robótica.

 Gestionar y utilizar bibliografía, documentación, bases de datos, software y hardware específicos de HAB-2.
los ámbitos de la Robótica, Gráficos y/o Visión por Computador.

Conocer los retos investigadores y problemas específicos relacionados con las tecnologías actuales de 
localización y construcción de mapas.

Comprender y evaluar el impacto de aplicaciones en robótica avanzada.

Identificar los problemas objeto de investigación para los cuales no existen soluciones conocidas en el 
ámbito de la robótica.

Proponer y evaluar las prestaciones de nuevos algoritmos que aborden aspectos no resueltos de 
aplicaciones en el ámbito de la robótica.

Presentar de forma sintética los resultados técnicos y/o científicos propuestos. Evaluar las fuentes 
bibliográficas relevantes.

 Transmitir en inglés, de manera oral y escrita, de un modo claro y sin ambigüedades a un público CTR-8.
especializado o no, resultados procedentes de la investigación científica y tecnológica o del ámbito de la 
innovación más avanzada, así como los fundamentos más relevantes sobre los que se sustentan.

Presentar de forma sintética los resultados técnicos y/o científicos propuestos. Evaluar las fuentes 
bibliográficas relevantes.

Asignatura Applications of Deep Learning

 Citar de manera exhaustiva los métodos matemáticos y de inteligencia artificial que permiten modelar, CON-1.
diseñar y desarrollar sistemas y aplicaciones de Robótica, Gráficos y/o Visión por Computador.

Conocer y aplicar técnicas avanzadas de aprendizaje profundo y por refuerzo.

Aplicar técnicas de aprendizaje automático para la extracción de conocimiento en entornos que 
manejen grandes cantidades de datos.

Aplicar técnicas de aprendizaje automático para la extracción de conocimiento en entornos de 
pequeñas cantidades de datos, datos interactivos o secuenciales.

Comprender los diferentes tipos de sistemas de Aprendizaje Automático más apropiados para cada 
aplicación.

 Distinguir las arquitecturas computacionales de propósito general y/o específico que permiten CON-4.
desarrollar y evaluar software para problemas de Robótica, Gráficos y Visión por Computador.

 Explicar de manera exhaustiva los métodos de Aprendizaje Automático que permiten concebir, diseñar CON-5.
y desarrollar sistemas aplicados a problemas de Robótica, Gráficos y/o Visión por Computador.

Conocer y aplicar técnicas avanzadas de aprendizaje profundo y por refuerzo.

Aplicar técnicas de aprendizaje automático para la extracción de conocimiento en entornos que 
manejen grandes cantidades de datos.

Aplicar técnicas de aprendizaje automático para la extracción de conocimiento en entornos de 
pequeñas cantidades de datos, datos interactivos o secuenciales.

Comprender los diferentes tipos de sistemas de Aprendizaje Automático más apropiados para cada 
aplicación.

 Utilizar las técnica y herramientas de la Ingeniería necesarias para la resolución de problemas de los HAB-1.
ámbitos de la Robótica, Gráficos y/o Visión por Computador.

Aplicar los conocimientos adquiridos a problemas concretos de dominios de aplicación relacionados 
con la Robótica, la Visión por Computador y los Gráficos por Computador.

 Gestionar y utilizar bibliografía, documentación, bases de datos, software y hardware específicos de HAB-2.
los ámbitos de la Robótica, Gráficos y/o Visión por Computador.
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Identificar los problemas de aprendizaje automático objeto de investigación para los cuales no existen 
soluciones conocidas dentro del ámbito de la Robótica, la Visión por Computador y los Gráficos por 
Computador.

Evaluar las fuentes bibliográficas relevantes.

 Transmitir en inglés, de manera oral y escrita, de un modo claro y sin ambigüedades a un público CTR-8.
especializado o no, resultados procedentes de la investigación científica y tecnológica o del ámbito de la 
innovación más avanzada, así como los fundamentos más relevantes sobre los que se sustentan.

Presentar de forma sintética los resultados técnicos y/o científicos propuestos.

Asignatura Assistive Robotics

 Citar de manera exhaustiva los métodos matemáticos y de inteligencia artificial que permiten modelar, CON-1.
diseñar y desarrollar sistemas y aplicaciones de Robótica, Gráficos y/o Visión por Computador.

Modelar sistemas poliarticulados del tipo robots manipuladores y exoesqueletos.

Diseñar sistemas de control para estos mecanismos.

Implementar métodos de control visual para realizar diversas tareas robóticas.

 Identificar de manera exhaustiva los métodos y algoritmos aplicables al diseño y desarrollo de CON-2.
sistemas autónomos o de realidad virtual y aumentada.

Diseñar sistemas de control para estos mecanismos.

Implementar métodos de control visual para realizar diversas tareas robóticas.

Conocer las numerosas aplicaciones de la robótica en entornos tanto asistenciales como industriales.

 Utilizar las técnica y herramientas de la Ingeniería necesarias para la resolución de problemas de los HAB-1.
ámbitos de la Robótica, Gráficos y/o Visión por Computador.

Diseñar sistemas de control para estos mecanismos.

Implementar métodos de control visual para realizar diversas tareas robóticas.

 Gestionar y utilizar bibliografía, documentación, bases de datos, software y hardware específicos de HAB-2.
los ámbitos de la Robótica, Gráficos y/o Visión por Computador.

Modelar sistemas poliarticulados del tipo robots manipuladores y exoesqueletos.

Conocer las numerosas aplicaciones de la robótica en entornos tanto asistenciales como industriales.

 Transmitir en inglés, de manera oral y escrita, de un modo claro y sin ambigüedades a un público CTR-8.
especializado o no, resultados procedentes de la investigación científica y tecnológica o del ámbito de la 
innovación más avanzada, así como los fundamentos más relevantes sobre los que se sustentan.

Diseñar sistemas de control para estos mecanismos.

Implementar métodos de control visual para realizar diversas tareas robóticas.

Asignatura Interdisciplinar

 Pensamiento crítico. Razonar de manera reflexiva sobre un tema siendo capaz de deliberar sobre su CTR-3.
validez sometiendo las convicciones propias y externas a debate.

Razonar de manera reflexiva sobre un tema siendo capaz de deliberar sobre su validez sometiendo las 
convicciones propias y externas a debate.

 Autoaprendizaje permanente. Utilizar el aprendizaje de forma continuada y desarrollar estrategias de CTR-6.
aprendizaje autónomo y flexible a lo largo y ancho de la vida para formar parte de una ciudadanía activa, 
motivada e integrada favoreciendo la mejora del empleo o del desarrollo personal.



PROYECTO FORMATIVO PARA TITULACIONES OFICIALES DE MÁSTER
ADAPTADAS AL RD 822/2021

Página 34 de 45

Utilizar el aprendizaje de forma continuada y desarrollar estrategias de aprendizaje autónomo y flexible 
a lo largo y ancho de la vida para formar parte de una ciudadanía activa, motivada e integrada.

Asignatura Multirobot Systems

 Citar de manera exhaustiva los métodos matemáticos y de inteligencia artificial que permiten modelar, CON-1.
diseñar y desarrollar sistemas y aplicaciones de Robótica, Gráficos y/o Visión por Computador.

Conocer los retos y problemas específicos en el contexto de sistemas multi-robot.

Conocer y aplicar técnicas avanzadas en el contexto de sistemas multi-robot.

Comprender y evaluar el impacto de aplicaciones en robótica avanzada.

Identificar los problemas objeto de investigación para los cuales no existen soluciones conocidas en el 
ámbito de la robótica.

Evaluar las fuentes bibliográficas relevantes.

 Identificar de manera exhaustiva los métodos y algoritmos aplicables al diseño y desarrollo de CON-2.
sistemas autónomos o de realidad virtual y aumentada.

Conocer los retos y problemas específicos en el contexto de sistemas multi-robot.

Conocer y aplicar técnicas avanzadas en el contexto de sistemas multi-robot.

Comprender y evaluar el impacto de aplicaciones en robótica avanzada.

Identificar los problemas objeto de investigación para los cuales no existen soluciones conocidas en el 
ámbito de la robótica.

 Utilizar las técnica y herramientas de la Ingeniería necesarias para la resolución de problemas de los HAB-1.
ámbitos de la Robótica, Gráficos y/o Visión por Computador.

Conocer y aplicar técnicas avanzadas en el contexto de sistemas multi-robot.

Tener un conocimiento práctico de los aspectos anteriores.

 Gestionar y utilizar bibliografía, documentación, bases de datos, software y hardware específicos de HAB-2.
los ámbitos de la Robótica, Gráficos y/o Visión por Computador.

Conocer y aplicar técnicas avanzadas en el contexto de sistemas multi-robot.

Tener un conocimiento práctico de los aspectos anteriores.

Evaluar las fuentes bibliográficas relevantes.

 Transmitir en inglés, de manera oral y escrita, de un modo claro y sin ambigüedades a un público CTR-8.
especializado o no, resultados procedentes de la investigación científica y tecnológica o del ámbito de la 
innovación más avanzada, así como los fundamentos más relevantes sobre los que se sustentan.

Presentar de forma sintética los resultados técnicos y/o científicos propuestos.

Asignatura Research and Innovation Activities

 Citar de manera exhaustiva los métodos matemáticos y de inteligencia artificial que permiten modelar, CON-1.
diseñar y desarrollar sistemas y aplicaciones de Robótica, Gráficos y/o Visión por Computador.

Organizar y estructurar documentos técnicos sobre temas de investigación o innovación en el ámbito de 
la robótica, visión y/o gráficos por computador y temas relacionados.

 Utilizar las técnica y herramientas de la Ingeniería necesarias para la resolución de problemas de los HAB-1.
ámbitos de la Robótica, Gráficos y/o Visión por Computador.

 Gestionar y utilizar bibliografía, documentación, bases de datos, software y hardware específicos de HAB-2.
los ámbitos de la Robótica, Gráficos y/o Visión por Computador.
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Comprender y evaluar los contenidos principales de artículos de investigación sobre robótica, visión y/o 
gráficos por computador y temas relacionados.

Comprender los contenidos principales de charlas de expertos en temas de investigación o innovación 
sobre robótica, visión y/o gráficos por computador y temas relacionados.

Organizar y estructurar documentos técnicos sobre temas de investigación o innovación en el ámbito de 
la robótica, visión y/o gráficos por computador y temas relacionados.

 Transmitir en inglés, de manera oral y escrita, de un modo claro y sin ambigüedades a un público CTR-8.
especializado o no, resultados procedentes de la investigación científica y tecnológica o del ámbito de la 
innovación más avanzada, así como los fundamentos más relevantes sobre los que se sustentan.

Comprender el funcionamiento de eventos de divulgación científica.

Presentar contenidos técnicos de investigación o innovación en diferentes ámbitos.

Asignatura Virtual Reality

 Citar de manera exhaustiva los métodos matemáticos y de inteligencia artificial que permiten modelar, CON-1.
diseñar y desarrollar sistemas y aplicaciones de Robótica, Gráficos y/o Visión por Computador.

Conocer y saber aplicar algoritmos avanzados de análisis y generación de imágenes.

Conceptualizar y diseñar aplicaciones avanzadas basadas en técnicas del estado del arte de Gráficos 
por Computador y Visión por Computador.

 Identificar de manera exhaustiva los métodos y algoritmos aplicables al diseño y desarrollo de CON-2.
sistemas autónomos o de realidad virtual y aumentada.

Conocer y saber aplicar algoritmos avanzados de análisis y generación de imágenes.

Comprender la relación entre eficiencia y precisión de los diferentes algoritmos aplicables.

Conceptualizar y diseñar aplicaciones avanzadas basadas en técnicas del estado del arte de Gráficos 
por Computador y Visión por Computador.

 Describir en profundidad los métodos matemáticos, de óptica, y los fenómenos de transporte de luz CON-3.
aplicables al modelado, diseño, y desarrollo de técnicas de imagen computacional.

Conocer y saber aplicar algoritmos avanzados de análisis y generación de imágenes.

 Utilizar las técnica y herramientas de la Ingeniería necesarias para la resolución de problemas de los HAB-1.
ámbitos de la Robótica, Gráficos y/o Visión por Computador.

Proponer y diseñar nuevas áreas de mejora sobre el estado del arte en técnicas de Gráficos y Visión 
por Computador, incluyendo aspectos no resueltos o mejoras sobre las técnicas y aplicaciones 
existentes.

 Gestionar y utilizar bibliografía, documentación, bases de datos, software y hardware específicos de HAB-2.
los ámbitos de la Robótica, Gráficos y/o Visión por Computador.

Conceptualizar y diseñar aplicaciones avanzadas basadas en técnicas del estado del arte de Gráficos 
por Computador y Visión por Computador.

Proponer y diseñar nuevas áreas de mejora sobre el estado del arte en técnicas de Gráficos y Visión 
por Computador, incluyendo aspectos no resueltos o mejoras sobre las técnicas y aplicaciones 
existentes.

Conocer y evaluar fuentes bibliográficas relacionadas con los Gráficos por Computador y la Visión por 
Computador.

 Transmitir en inglés, de manera oral y escrita, de un modo claro y sin ambigüedades a un público CTR-8.
especializado o no, resultados procedentes de la investigación científica y tecnológica o del ámbito de la 
innovación más avanzada, así como los fundamentos más relevantes sobre los que se sustentan.

Redactar y presentar de forma eficaz resultados técnicos y científicos.
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Asignatura Master's Dissertation

 Citar de manera exhaustiva los métodos matemáticos y de inteligencia artificial que permiten modelar, CON-1.
diseñar y desarrollar sistemas y aplicaciones de Robótica, Gráficos y/o Visión por Computador.

Planificar y utilizar la información necesaria para un proyecto o trabajo académico, basándose en la 
reflexión crítica de los recursos de información utilizados.

 Identificar de manera exhaustiva los métodos y algoritmos aplicables al diseño y desarrollo de CON-2.
sistemas autónomos o de realidad virtual y aumentada.

Planificar y utilizar la información necesaria para un proyecto o trabajo académico, basándose en la 
reflexión crítica de los recursos de información utilizados.

 Describir en profundidad los métodos matemáticos, de óptica, y los fenómenos de transporte de luz CON-3.
aplicables al modelado, diseño, y desarrollo de técnicas de imagen computacional.

 Distinguir las arquitecturas computacionales de propósito general y/o específico que permiten CON-4.
desarrollar y evaluar software para problemas de Robótica, Gráficos y Visión por Computador.

 Explicar de manera exhaustiva los métodos de Aprendizaje Automático que permiten concebir, diseñar CON-5.
y desarrollar sistemas aplicados a problemas de Robótica, Gráficos y/o Visión por Computador.

 Enumerar de manera exhaustiva los sistemas de computación de altas prestaciones, los métodos CON-6.
matemáticos, numéricos y computacionales asociados, aplicables a problemas de robótica, gráficos y/o visión 
por computador.

 Nombrar de manera exhaustiva los modelos de programación y lenguajes de propósito específico CON-7.
aplicables a robótica, gráficos o visión por computador.

 Utilizar las técnica y herramientas de la Ingeniería necesarias para la resolución de problemas de los HAB-1.
ámbitos de la Robótica, Gráficos y/o Visión por Computador.

Aplicar las competencias adquiridas para realizar una tarea de forma autónoma.

 Gestionar y utilizar bibliografía, documentación, bases de datos, software y hardware específicos de HAB-2.
los ámbitos de la Robótica, Gráficos y/o Visión por Computador.

Aplicar las competencias adquiridas para realizar una tarea de forma autónoma.

 Participar, de manera suficientemente autónoma, en proyectos de investigación y colaboraciones HAB-3.
científicas o tecnológicas dentro su ámbito temático, en contextos interdisciplinares y, en su caso, con una alta 
componente de transferencia del conocimiento.

 Aplicar e integrar conocimientos, la comprensión de estos, su fundamentación científica y sus HAB-4.
capacidades de resolución de problemas en entornos nuevos y definidos de forma imprecisa, incluyendo 
contextos de carácter multidisciplinar tanto investigadores como profesionales altamente especializados.

Diseñar experimentos y mediciones para verificar hipótesis o validar el funcionamiento de equipos, 
procesos, sistemas o servicios en los campos de la robótica, los gráficos y la visión artificial.

Seleccionar los equipos o herramientas de software adecuados y realizar análisis avanzados de datos.

 Autoaprendizaje permanente. Utilizar el aprendizaje de forma continuada y desarrollar estrategias de CTR-6.
aprendizaje autónomo y flexible a lo largo y ancho de la vida para formar parte de una ciudadanía activa, 
motivada e integrada favoreciendo la mejora del empleo o del desarrollo personal.

Reconocer la necesidad del aprendizaje continuo y desarrollar una estrategia para lograrlo.

 Realizar de forma autónoma, presentar y defender un trabajo de iniciación a la investigación y/o CTR-7.
desarrollo en el ámbito de la Robótica, Gráficos, o Visión por Computador, en el que se sinteticen e integren los 
conocimientos y habilidades adquiridos en la titulación.

Realizar, presentar y defender un ejercicio original de carácter profesional en robótica, gráficos y visión 
por computador, demostrando las competencias adquiridas durante el máster.

 Transmitir en inglés, de manera oral y escrita, de un modo claro y sin ambigüedades a un público CTR-8.
especializado o no, resultados procedentes de la investigación científica y tecnológica o del ámbito de la 
innovación más avanzada, así como los fundamentos más relevantes sobre los que se sustentan.
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Comunicar temas complejos de forma clara y eficaz en presentaciones orales y escritas, adaptándose a 
la situación, al público y a los objetivos de comunicación. Realizar una presentación oral en inglés y 
responder a las preguntas del público.

Asignatura Professional Internships 1

 Citar de manera exhaustiva los métodos matemáticos y de inteligencia artificial que permiten modelar, CON-1.
diseñar y desarrollar sistemas y aplicaciones de Robótica, Gráficos y/o Visión por Computador.

 Identificar de manera exhaustiva los métodos y algoritmos aplicables al diseño y desarrollo de CON-2.
sistemas autónomos o de realidad virtual y aumentada.

 Describir en profundidad los métodos matemáticos, de óptica, y los fenómenos de transporte de luz CON-3.
aplicables al modelado, diseño, y desarrollo de técnicas de imagen computacional.

 Distinguir las arquitecturas computacionales de propósito general y/o específico que permiten CON-4.
desarrollar y evaluar software para problemas de Robótica, Gráficos y Visión por Computador.

 Explicar de manera exhaustiva los métodos de Aprendizaje Automático que permiten concebir, diseñar CON-5.
y desarrollar sistemas aplicados a problemas de Robótica, Gráficos y/o Visión por Computador.

 Enumerar de manera exhaustiva los sistemas de computación de altas prestaciones, los métodos CON-6.
matemáticos, numéricos y computacionales asociados, aplicables a problemas de robótica, gráficos y/o visión 
por computador.

 Nombrar de manera exhaustiva los modelos de programación y lenguajes de propósito específico CON-7.
aplicables a robótica, gráficos o visión por computador.

 Participar, de manera suficientemente autónoma, en proyectos de investigación y colaboraciones HAB-3.
científicas o tecnológicas dentro su ámbito temático, en contextos interdisciplinares y, en su caso, con una alta 
componente de transferencia del conocimiento.

Ser capaz de aplicar los conocimientos teóricos adquiridos, poniéndolos en práctica en el desarrollo de 
un trabajo externo al ámbito educativo, tutelado, dirigido y vinculado al ejercicio de la actividad en un 
entorno profesional adecuado (público o privado).

Ser capaz de realizar una evaluación razonada de las actividades y de los procesos vinculados a las 
mismas y de formular propuestas de mejora.

Conocer y demostrar capacidad para desarrollar tareas profesionales en el ámbito de la titulación.

 Aplicar e integrar conocimientos, la comprensión de estos, su fundamentación científica y sus HAB-4.
capacidades de resolución de problemas en entornos nuevos y definidos de forma imprecisa, incluyendo 
contextos de carácter multidisciplinar tanto investigadores como profesionales altamente especializados.

Ser capaz de aplicar los conocimientos teóricos adquiridos, poniéndolos en práctica en el desarrollo de 
un trabajo externo al ámbito educativo, tutelado, dirigido y vinculado al ejercicio de la actividad en un 
entorno profesional adecuado (público o privado).

Ser capaz de establecer la relación entre los contenidos de la titulación y las labores realizadas 
atendiendo tanto a las competencias generales y específicas como a las habilidades y actitudes 
desarrolladas.

Ser capaz de realizar una evaluación razonada de las actividades y de los procesos vinculados a las 
mismas y de formular propuestas de mejora.

Conocer y demostrar capacidad para desarrollar tareas profesionales en el ámbito de la titulación.

 Autoaprendizaje permanente. Utilizar el aprendizaje de forma continuada y desarrollar estrategias de CTR-6.
aprendizaje autónomo y flexible a lo largo y ancho de la vida para formar parte de una ciudadanía activa, 
motivada e integrada favoreciendo la mejora del empleo o del desarrollo personal.

 Realizar de forma autónoma, presentar y defender un trabajo de iniciación a la investigación y/o CTR-7.
desarrollo en el ámbito de la Robótica, Gráficos, o Visión por Computador, en el que se sinteticen e integren los 
conocimientos y habilidades adquiridos en la titulación.

Ser capaz de cumplir los compromisos adquiridos con la entidad colaboradora y con la Universidad en 
relación con la realización de las prácticas externas.
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 Transmitir en inglés, de manera oral y escrita, de un modo claro y sin ambigüedades a un público CTR-8.
especializado o no, resultados procedentes de la investigación científica y tecnológica o del ámbito de la 
innovación más avanzada, así como los fundamentos más relevantes sobre los que se sustentan.

Ser capaz de redactar, de forma adecuada y sistemática, una memoria de actividades (memoria final de 
las prácticas) en la que queden plasmados los objetivos propuestos y los alcanzados, así como una 
descripción detallada de las actividades desarrolladas.

Ser capaz de exponer la memoria final de las prácticas ante el/la tutor académico/a y de mantener, en 
su caso, un debate en el que se aborden entre otras cuestiones, los contenidos, metodología y claridad.

Asignatura Professional Internships 2

 Citar de manera exhaustiva los métodos matemáticos y de inteligencia artificial que permiten modelar, CON-1.
diseñar y desarrollar sistemas y aplicaciones de Robótica, Gráficos y/o Visión por Computador.

 Identificar de manera exhaustiva los métodos y algoritmos aplicables al diseño y desarrollo de CON-2.
sistemas autónomos o de realidad virtual y aumentada.

 Describir en profundidad los métodos matemáticos, de óptica, y los fenómenos de transporte de luz CON-3.
aplicables al modelado, diseño, y desarrollo de técnicas de imagen computacional.

 Distinguir las arquitecturas computacionales de propósito general y/o específico que permiten CON-4.
desarrollar y evaluar software para problemas de Robótica, Gráficos y Visión por Computador.

 Explicar de manera exhaustiva los métodos de Aprendizaje Automático que permiten concebir, diseñar CON-5.
y desarrollar sistemas aplicados a problemas de Robótica, Gráficos y/o Visión por Computador.

 Enumerar de manera exhaustiva los sistemas de computación de altas prestaciones, los métodos CON-6.
matemáticos, numéricos y computacionales asociados, aplicables a problemas de robótica, gráficos y/o visión 
por computador.

 Nombrar de manera exhaustiva los modelos de programación y lenguajes de propósito específico CON-7.
aplicables a robótica, gráficos o visión por computador.

 Participar, de manera suficientemente autónoma, en proyectos de investigación y colaboraciones HAB-3.
científicas o tecnológicas dentro su ámbito temático, en contextos interdisciplinares y, en su caso, con una alta 
componente de transferencia del conocimiento.

Ser capaz de aplicar los conocimientos teóricos adquiridos, poniéndolos en práctica en el desarrollo de 
un trabajo externo al ámbito educativo, tutelado, dirigido y vinculado al ejercicio de la actividad en un 
entorno profesional adecuado (público o privado).

Ser capaz de realizar una evaluación razonada de las actividades y de los procesos vinculados a las 
mismas y de formular propuestas de mejora.

Conocer y demostrar capacidad para desarrollar tareas profesionales en el ámbito de la titulación.

 Aplicar e integrar conocimientos, la comprensión de estos, su fundamentación científica y sus HAB-4.
capacidades de resolución de problemas en entornos nuevos y definidos de forma imprecisa, incluyendo 
contextos de carácter multidisciplinar tanto investigadores como profesionales altamente especializados.

Ser capaz de aplicar los conocimientos teóricos adquiridos, poniéndolos en práctica en el desarrollo de 
un trabajo externo al ámbito educativo, tutelado, dirigido y vinculado al ejercicio de la actividad en un 
entorno profesional adecuado (público o privado).

Ser capaz de establecer la relación entre los contenidos de la titulación y las labores realizadas 
atendiendo tanto a las competencias generales y específicas como a las habilidades y actitudes 
desarrolladas.

Ser capaz de realizar una evaluación razonada de las actividades y de los procesos vinculados a las 
mismas y de formular propuestas de mejora.

Conocer y demostrar capacidad para desarrollar tareas profesionales en el ámbito de la titulación.

 Autoaprendizaje permanente. Utilizar el aprendizaje de forma continuada y desarrollar estrategias de CTR-6.
aprendizaje autónomo y flexible a lo largo y ancho de la vida para formar parte de una ciudadanía activa, 
motivada e integrada favoreciendo la mejora del empleo o del desarrollo personal.
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 Realizar de forma autónoma, presentar y defender un trabajo de iniciación a la investigación y/o CTR-7.
desarrollo en el ámbito de la Robótica, Gráficos, o Visión por Computador, en el que se sinteticen e integren los 
conocimientos y habilidades adquiridos en la titulación.

Ser capaz de cumplir los compromisos adquiridos con la entidad colaboradora y con la Universidad en 
relación con la realización de las prácticas externas.

 Transmitir en inglés, de manera oral y escrita, de un modo claro y sin ambigüedades a un público CTR-8.
especializado o no, resultados procedentes de la investigación científica y tecnológica o del ámbito de la 
innovación más avanzada, así como los fundamentos más relevantes sobre los que se sustentan.

Ser capaz de redactar, de forma adecuada y sistemática, una memoria de actividades (memoria final de 
las prácticas) en la que queden plasmados los objetivos propuestos y los alcanzados, así como una 
descripción detallada de las actividades desarrolladas.

Ser capaz de exponer la memoria final de las prácticas ante el/la tutor académico/a y de mantener, en 
su caso, un debate en el que se aborden entre otras cuestiones, los contenidos, metodología y claridad.

Asignatura Professional Internships 3

 Citar de manera exhaustiva los métodos matemáticos y de inteligencia artificial que permiten modelar, CON-1.
diseñar y desarrollar sistemas y aplicaciones de Robótica, Gráficos y/o Visión por Computador.

 Identificar de manera exhaustiva los métodos y algoritmos aplicables al diseño y desarrollo de CON-2.
sistemas autónomos o de realidad virtual y aumentada.

 Describir en profundidad los métodos matemáticos, de óptica, y los fenómenos de transporte de luz CON-3.
aplicables al modelado, diseño, y desarrollo de técnicas de imagen computacional.

 Distinguir las arquitecturas computacionales de propósito general y/o específico que permiten CON-4.
desarrollar y evaluar software para problemas de Robótica, Gráficos y Visión por Computador.

 Explicar de manera exhaustiva los métodos de Aprendizaje Automático que permiten concebir, diseñar CON-5.
y desarrollar sistemas aplicados a problemas de Robótica, Gráficos y/o Visión por Computador.

 Enumerar de manera exhaustiva los sistemas de computación de altas prestaciones, los métodos CON-6.
matemáticos, numéricos y computacionales asociados, aplicables a problemas de robótica, gráficos y/o visión 
por computador.

 Nombrar de manera exhaustiva los modelos de programación y lenguajes de propósito específico CON-7.
aplicables a robótica, gráficos o visión por computador.

 Participar, de manera suficientemente autónoma, en proyectos de investigación y colaboraciones HAB-3.
científicas o tecnológicas dentro su ámbito temático, en contextos interdisciplinares y, en su caso, con una alta 
componente de transferencia del conocimiento.

Ser capaz de aplicar los conocimientos teóricos adquiridos, poniéndolos en práctica en el desarrollo de 
un trabajo externo al ámbito educativo, tutelado, dirigido y vinculado al ejercicio de la actividad en un 
entorno profesional adecuado (público o privado).

Ser capaz de realizar una evaluación razonada de las actividades y de los procesos vinculados a las 
mismas y de formular propuestas de mejora.

Conocer y demostrar capacidad para desarrollar tareas profesionales en el ámbito de la titulación.

 Aplicar e integrar conocimientos, la comprensión de estos, su fundamentación científica y sus HAB-4.
capacidades de resolución de problemas en entornos nuevos y definidos de forma imprecisa, incluyendo 
contextos de carácter multidisciplinar tanto investigadores como profesionales altamente especializados.

Ser capaz de aplicar los conocimientos teóricos adquiridos, poniéndolos en práctica en el desarrollo de 
un trabajo externo al ámbito educativo, tutelado, dirigido y vinculado al ejercicio de la actividad en un 
entorno profesional adecuado (público o privado).

Ser capaz de establecer la relación entre los contenidos de la titulación y las labores realizadas 
atendiendo tanto a las competencias generales y específicas como a las habilidades y actitudes 
desarrolladas.

Ser capaz de realizar una evaluación razonada de las actividades y de los procesos vinculados a las 
mismas y de formular propuestas de mejora.
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Conocer y demostrar capacidad para desarrollar tareas profesionales en el ámbito de la titulación.

 Autoaprendizaje permanente. Utilizar el aprendizaje de forma continuada y desarrollar estrategias de CTR-6.
aprendizaje autónomo y flexible a lo largo y ancho de la vida para formar parte de una ciudadanía activa, 
motivada e integrada favoreciendo la mejora del empleo o del desarrollo personal.

 Realizar de forma autónoma, presentar y defender un trabajo de iniciación a la investigación y/o CTR-7.
desarrollo en el ámbito de la Robótica, Gráficos, o Visión por Computador, en el que se sinteticen e integren los 
conocimientos y habilidades adquiridos en la titulación.

Ser capaz de cumplir los compromisos adquiridos con la entidad colaboradora y con la Universidad en 
relación con la realización de las prácticas externas.

 Transmitir en inglés, de manera oral y escrita, de un modo claro y sin ambigüedades a un público CTR-8.
especializado o no, resultados procedentes de la investigación científica y tecnológica o del ámbito de la 
innovación más avanzada, así como los fundamentos más relevantes sobre los que se sustentan.

Ser capaz de redactar, de forma adecuada y sistemática, una memoria de actividades (memoria final de 
las prácticas) en la que queden plasmados los objetivos propuestos y los alcanzados, así como una 
descripción detallada de las actividades desarrolladas.

Ser capaz de exponer la memoria final de las prácticas ante el/la tutor académico/a y de mantener, en 
su caso, un debate en el que se aborden entre otras cuestiones, los contenidos, metodología y claridad.

10. PLANIFICACIÓN TEMPORAL DE LA TITULACIÓN

10.1 Distribución de Asignaturas

Distribución del plan de estudios en créditos ECTS, por tipo de formación. Las asignaturas  refieren al númerooptativas
de créditos ofertados.

Curso 1

Semestre 1 Semestre 2

Asignaturas Tipo ECTS Asignaturas Tipo ECTS

Autonomous Robots OB 6 Computational Imaging OB 6

Computer Vision OB 6 Simultaneous Localization and 
Mapping OB 6

Machine Learning OB 6 Advanced Computational 
Imaging OP 3

Modeling and Simulation of 
Appearance OB 6 Advanced Computer Vision OP 3

Programming and Architecture of 
Computing Systems OB 6 Advanced SLAM OP 3

Fundamentals of Computing for 
Robotics, Graphics and Computer 
Vision

OP 3 Applications of Deep Learning OP 3

Assistive Robotics OP 3

Interdisciplinar OP 6

Multirobot Systems OP 3

Research and Innovation 
Activities OP 3

Virtual Reality OP 3
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Asignaturas que se imparte en cualquiera de los dos semestres

Asignaturas anuales

Total ECTS Curso 1 75

Curso 2

Semestre 1 Semestre 2

Asignaturas Tipo ECTS Asignaturas Tipo ECTS

Master's Dissertation TFM 30

Asignaturas que se imparte en cualquiera de los dos semestres

Asignaturas anuales

Total ECTS Curso 2 30

Cualquier curso

Semestre 1 Semestre 2

Asignaturas Tipo ECTS Asignaturas Tipo ECTS

Asignaturas que se imparte en cualquiera de los dos semestres

Professional Internships 1 OP 3

Professional Internships 2 OP 3

Professional Internships 3 OP 3

Asignaturas anuales

Total ECTS Cualquier curso 9

10.2 Oferta Total de Asignaturas Optativas

Asignaturas Curso Semestre ECTS

Fundamentals of Computing for Robotics, Graphics and 
Computer Vision Primer curso Primer semestre 3

Advanced Computational Imaging Primer curso Segundo
semestre 3

Advanced Computer Vision Primer curso Segundo
semestre 3

Advanced SLAM Primer curso Segundo
semestre 3

Segundo
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Applications of Deep Learning Primer curso semestre 3

Assistive Robotics Primer curso Segundo
semestre 3

Interdisciplinar Primer curso Segundo
semestre 6

Multirobot Systems Primer curso Segundo
semestre 3

Research and Innovation Activities Primer curso Segundo
semestre 3

Virtual Reality Primer curso Segundo
semestre 3

Professional Internships 1 Cualquier
curso

Cualquier
semestre 3

Professional Internships 2 Cualquier
curso

Cualquier
semestre 3

Professional Internships 3 Cualquier
curso

Cualquier
semestre 3

10.3 Distribución de Asignaturas por Especialidades

No hay asignaturas asignadas a especialidades

11. ÁREAS DE CONOCIMIENTO VINCULADAS

Asignaturas Áreas de conocimiento vinculadas

Autonomous Robots Ingeniería de Sistemas y Automática

Computer Vision Ingeniería de Sistemas y Automática

Machine Learning Ingeniería de Sistemas y Automática

Modeling and Simulation of Appearance Lenguajes y Sistemas Informáticos

Programming and Architecture of Computing Systems Arquitectura y Tecnología de Computadores

Fundamentals of Computing for Robotics, Graphics 
and Computer Vision

(1) Arquitectura y Tecnología de Computadores; y (2) 
Lenguajes y Sistemas Informáticos

Computational Imaging Lenguajes y Sistemas Informáticos

Simultaneous Localization and Mapping (1) Ingeniería de Sistemas y Automática; y (2) 
Lenguajes y Sistemas Informáticos

Advanced Computational Imaging Lenguajes y Sistemas Informáticos

Advanced Computer Vision Ingeniería de Sistemas y Automática

Advanced SLAM Ingeniería de Sistemas y Automática

Applications of Deep Learning (1) Ingeniería de Sistemas y Automática; y (2) 
Lenguajes y Sistemas Informáticos

Assistive Robotics Ingeniería de Sistemas y Automática

Interdisciplinar Sin áreas de conocimiento vinculadas
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Multirobot Systems Ingeniería de Sistemas y Automática

Research and Innovation Activities (1) Ingeniería de Sistemas y Automática; y (2) 
Lenguajes y Sistemas Informáticos

Virtual Reality Lenguajes y Sistemas Informáticos

Master's Dissertation
(1) Arquitectura y Tecnología de Computadores; (2) 
Ingeniería de Sistemas y Automática; y (3) Lenguajes 
y Sistemas Informáticos

Professional Internships 1
(1) Arquitectura y Tecnología de Computadores; (2) 
Ingeniería de Sistemas y Automática; y (3) Lenguajes 
y Sistemas Informáticos

Professional Internships 2
(1) Arquitectura y Tecnología de Computadores; (2) 
Ingeniería de Sistemas y Automática; y (3) Lenguajes 
y Sistemas Informáticos

Professional Internships 3
(1) Arquitectura y Tecnología de Computadores; (2) 
Ingeniería de Sistemas y Automática; y (3) Lenguajes 
y Sistemas Informáticos

12. ASIGNATURAS PUNTO DE CONTROL DE COMPETENCIAS TRANSVERSALES

Denominación competencia transversal

Democracia y sostenibilidad

Asignaturas de la competencia transversal ECTS

Programming and Architecture of Computing Systems 6

Trabajo en equipo

Asignaturas de la competencia transversal ECTS

Computational Imaging 6

Pensamiento crítico

Asignaturas de la competencia transversal ECTS

Autonomous Robots 6

Inteligencia emocional

Asignaturas de la competencia transversal ECTS

Computer Vision 6

Innovación y creatividad
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Asignaturas de la competencia transversal ECTS

Modeling and Simulation of Appearance 6

Autoaprendizaje permanente

Asignaturas de la competencia transversal ECTS

Machine Learning 6

13. TABLA DE ADAPTACIÓN DE ASIGNATURAS

PLAN DE ESTUDIOS 1393/2007 PLAN DE ESTUDIOS 822/2021

Asignaturas ECTS Asignaturas ECTS

Advanced SLAM 3.0 Advanced SLAM 3.0

Applications of Deep Learning 3.0 Applications of Deep Learning 3.0

Assistive Robotics 3.0 Assistive Robotics 3.0

Autonomous Robots 6.0 Autonomous Robots 6.0

Computational Imaging 6.0 Computational Imaging 6.0

Computer Vision 6.0 Computer Vision 6.0

Fundamentals of Computing for 
Robotics, Graphics and Computer Vision

3.0 Fundamentals of Computing for 
Robotics, Graphics and Computer Vision

3.0

Machine Learning 6.0 Machine Learning 6.0

Master's Dissertation 30.0 Master's Dissertation 30.0

Modeling and Simulation of Appearance 6.0 Modeling and Simulation of Appearance 6.0

Multirobot Systems 3.0 Multirobot Systems 3.0

Professional Internships 1 3.0 Professional Internships 1 3.0

Professional Internships 2 3.0 Professional Internships 2 3.0

Professional Internships 3 3.0 Professional Internships 3 3.0

Programming and Architecture of 
Computing Systems

6.0 Programming and Architecture of 
Computing Systems

6.0

(1) Research Seminars (3 ECTS); y (2) 
Research and Innovation Tools and 
Activities (3 ECTS)

6.0
Research and Innovation Activities

3.0

Simultaneous Localization and Mapping 6.0 Simultaneous Localization and Mapping 6.0

Virtual Reality 3.0 Virtual Reality 3.0
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