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Obijetivo.

Objetivo del informe:

- Analizar la informacién cuantitativa y cualitativa proporcionada por el SIQ UPV al objeto de proponer acciones de

mejora.

- Analizar y rendir cuentas del desarrollo de las acciones de mejora propuestas en ediciones anteriores.
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YUSTE PEREZ, PEDRO Secretario/a
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1. Andlisis del funcionamiento y resultados del titulo
Fuente: Sistema de Informacién UPV Mediterrania
. Actividad
Actividad docente . . Demanda
Nivel 1. investigadora
Indicadores de T
asa de PDI a
actividad IAD ponderado TEEEL 6 [FD] tiempo completo| 1Al ponderado Hasacy B By
Doctor matriculacion demanda
Meta actual NP 95 95 NP 100 200
Resultado 22/23 4.95 91.18 88.24 45 92 290
Meta propuesta NP 95 95 NP 100 200

NP: No procede

Nivel 1. Indicadores de actividad del Titulo
1. Actividad docente:

Los tres indicadores de la actividad docente (IAD ponderado, PDI doctor y PDI a tiempo completo) muestran un valor en
descenso respecto al curso pasado, situdndose por debajo del valor medio de los Ultimos 4 afios. Su variacion no parece
alarmante ya que en los Ultimos afios aparecen valores similares sin establecerse ninguna tendencia, tratdndose, por tanto,
de una fluctuacion normal. Tampoco se encuentran demasiado lejos de la media de la universidad.
La Tasa de PDI Doctor y de PDI a Tiempo Completo por encima de lo establecido en el RD 640/2021.
Se concluye que es evidente que podrian mejorarse mas los tres indicadores, aunque su valor no es excesivamente

preocupante.

2. Actividad investigadora:

El indice de actividad investigadora ha evolucionado de forma ascendente con respecto a los afios anteriores, situandose en

el valor maximo de los Gltimos cuatro afios.
3.Demanda:

La tasa de matriculacién y la tasa de oferta y demanda se han visto reducidas el Gltimo curso. No obstante, se
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encuentran por encima de la media de la Universidad. Ambas estan préximas a la fluctuacion habitual quedando cercanas a
la media de los ultimos cuatro afios. En los dos casos, se sigue superando el umbral establecido por la UPV.

Justificacion de las nuevas metas planteadas:

En general, en los indicadores analizados se observan pequefias fluctuaciones similares a las de afios anteriores, en
ocasiones al alza y en ocasiones a la baja, sin mostrar ninguna tendencia.
No procede modificar metas ni proponer acciones de mejora.
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Meta actual 80 10 90 94 6 10 10 80 100 5.25
Memoria 80 10 90
Verificacion

Resultado 22/23 57.14 9.76 93.77 94 1 16.13 14.89 64.52 100 6.85
Meta propuesta 80 10 90 94 6 10 10 80 100 6 *

Nivel 2. Indicadores de resultados del Titulo.

1. Docencia:

La tasa de graduacién se encuentra ligeramente por debajo de la media de la UPV. Se observa que por segundo afio
consecutivo ha descendido con respecto al anterior.

Es cierto que, al tener un nimero de alumnos reducido, las estadisticas se disparan con pequefias variaciones. En el curso
2022, de los 42 alumnos que se matricularon de TFM, 7 de ellos se desmatricularon y 8 no presentaron el trabajo. Las
razones son diversas: no superar alguna asignatura, inversion de tiempo en practicas en empresa e incluso abandono por
estar contratado en una empresa.

Este indicador preocupa a la direccion del titulo, dado que esta lejos de la meta propuesta en la memoria de verificacion, por
lo que se va a abrir una nueva accién de mejora (2187_2022_01) con la que, ademas de identificar las posibles causas, trate
de articular mecanismos para buscar una posible solucion.

La tasa de abandono inicial ha descendido ligeramente cumpliendo el compromiso expresado en la memoria de verificacion.
La tasa de eficiencia es muy satisfactoria, manteniéndose por encima de la meta propuesta.

Finalmente, la tasa de rendimiento rompe la tendencia descendente de los ultimo tres cursos superando el valor medio de
los dltimos cursos, se sitia muy cerca el tercer cuartil de la universidad.

2.Internacionalizacion:

Desciende por segundo afio el niumero de estudiantes recibidos con respecto al afio anterior, alejandonos de la meta.

Por otro lado, el porcentaje de titulados que han realizado intercambio académico ha vuelto a crecer con respecto al curso
anterior, ubicando al Master por encima de la media de la Universidad y por encima de la meta.

Respecto al porcentaje de estudiantes de nacionalidad extranjera, ha sufrido un ligero descenso que no es preocupante ya
gue se sigue estando por encima de la media de los otros cursos y superando la meta propuesta.

Como comentario adicional, en la titulacion son pocos alumnos y lo mismo que sucede con los alumnos de intercambio, de
forma que un aumento o disminucién de muy pocos alumnos en un afio determina variaciones muy importantes.

3. Empleabilidad:

Este curso el porcentaje de estudiantes titulados que han realizado practicas en empresa se ha visto incrementado como se
previ6 en el informe de gestién del curso pasado, aun asi, no se alcanza la meta establecida.
Una posible causa es que durante el primer curso la carga de trabajo es alta, especialmente en el segundo
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cuatrimestre, esta situacion hace dificil compaginar estudio y practicas en empresa. Bien es cierto que, durante los meses
de verano, los estudiantes podrian adherirse al programa de practicas, pero es entonces cuando las empresas afines

descienden su actividad para poder disfrutar de vacaciones y no hay tanta oferta.

Por otro lado, el hecho de que en el segundo curso la docencia se imparta, exclusivamente, durante el primer cuatrimestre,
facilita la realizacion de practicas.
Esto justificaria que, en general, el estudiantado prefiera invertir las 900 horas de practicas durante el segundo curso y
renuncie a hacerlo en el primer afio. Dicho de otro modo, en primer curso los estudiantes se centran en la docencia y

reservan la oportunidad de realizar practicas para el segundo curso.
El porcentaje de no desempleados a los tres afios se mantiene en el 100%, lo cual indica el caracter integrador y transversal
de este Master y el nivel maximo de empleabilidad.
Finalmente, la autoeficacia, aunque ha descendido ligeramente respecto al afio anterior, sigue superando la meta propuesta.

Justificacion de las nuevas metas planteadas:

Se mantiene la vigilancia respecto a la tasa de graduacion.
Se modifica la tasa de eficiencia a 6 dado el historial de evolucién de los Gltimos cursos.

Nivel 3.
Indicadores de
satisfaccion

Profesorado

Alumnado

Titulados

Satisfaccion media
del profesorado con I3

Satisfaccion media
del alumnado con la

Satisfaccion media
del alumnado con la
docencia impartida en

Satisfaccion media
del titulado con la

Satisfaccion media
del titulado con la
formacion recibida a

gestion del titulo gestion del titulo el titulo formacion recibida ~
los tres afios
Meta actual 7.7 7 8 8 8.5
Resultado 22/23 7.34 7.31 8.13 8.04 8.12
Meta propuesta 7.7 7 8 8 8.5

Nivel 3. Indicadores de satisfaccion del Titulo.

1. Profesorado:

Por segundo afio consecutivo, ha descendido la satisfaccion del profesorado con la gestién del titulo quedando en esta
ocasion por primera vez por debajo de la meta establecida. La participacion de este colectivo ha aumentado respecto al
curso pasado, pero aun esta situada por debajo del 50%. Se cierra la accion de mejora, que se abrié para intentar superar la
participacion de este colectivo ya que esté se ha visto incrementada durante este curso y se abre la accion 2187_2022_02
para averiguar las causas de este bajo indicador.

2. Alumnado:

El colectivo alumnado ha aumentado su participacion en la encuesta de gestion del titulo, ademas ha manifestado un nivel
de satisfaccion superior al de los Gltimos tres afios.

La mayoria de los estudiantes de primer curso respondieron durante la celebracion de una clase en la que el profesor
interrumpié la docencia. Practicamente ningun estudiante la habia contestado con anterioridad, por lo que esta medida
resultd bastante eficaz. Ademas, la posibilidad de responder mediante el uso de casi cualquier dispositivo movil y la
brevedad de la encuesta facilité haber resuelto satisfactoriamente la escasa participacion de afios anteriores.
Lamentablemente, esta medida como mucho puede actuar sobre la mitad de los estudiantes matriculados en el Master
porque el pase de la encuesta se realiza en el segundo cuatrimestre, cuando los estudiantes de segundo curso ya no tienen
clase.

La satisfaccion media con la docencia impartida en el titulo ha aumentado ligeramente respecto al curso pasado lo que ha
permitido superar, por primera vez en cuatro afios, la meta propuesta.

3.Titulados:

La satisfaccion media del titulado con la formacion recibida a los tres afios ha mejorado ligeramente manteniéndose por
encima de la meta.

Respecto a la satisfaccion del titulado con la formacion recibida se eleva por encima de la media de los Ultimos 4 afios pero
sin superar aun la meta establecida.

Justificacion de las nuevas metas planteadas:

No procede
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2. Analisis del nivel de alcance de las competencias

Los datos recopilados por la UPV muestran que a todo el estudiantado se le han evaluado las 13 Competencias
Transversales en, al menos una asignatura.

En 8 CT, mas del 70% de las evaluaciones tienen asignado nivel A, en las otras 5 CT, la suma de A+B supera el 70%
establecido como meta por la universidad.

En el TFM, el alumnado se evallda con un nivel inferior al que le evalla el tribunal. La evaluacién del tutor de TFM es
manifiestamente superior a la de los otros actores.

Respecto a la evaluacion de las CT por las asignaturas, Unicamente en una de ellas no se evaluaron las CT que tenia
asignadas, por esta razén, se propuso la acciéon de mejora 2187_2020_05 "Revisién de puntos de control de las
competencias transversales". Respecto al seguimiento de esta accion de mejora, al modificarse el programa institucional de
CT, se decide cerrar ya que ha quedado obsoleta. No obstante, se seguird haciendo un seguimiento y se comprobara si la
firma del acta de la asignatura se bloquea si no estan las nuevas 5 CT evaluadas.

3. Analisis de informes de evaluaciones internas y externas

Seguimiento por parte de la Comision de Calidad UPV

En el informe de gestién del curso anterior, emitido por la comisién de calidad de la UPV fue favorable con dos
observaciones:

- Observacion 1- Se proponia finalizar la accion de mejora 2187_2019 01 Identificaciéon de causas de la baja tasa de
graduacion y posibles acciones para su mejora tras no haber conseguido mejorar la tasa de graduacion. De hecho, este
curso ha vuelto a descender. Respecto a esta accion, se ha solicitado colaboracién a los estudiantes que forman parte de la
CAT con la intencién de elaborar un cuestionario sencillo y mas directo para hacer llegar a los estudiantes matriculados en
TFM en cursos anteriores y que no han finalizado aldn sus estudios.

- Observacion 2- La satisfaccion del alumnado con la gestion del titulo estaba por debajo de la meta propuesta, respecto a
esta observacion, se visitd a los estudiantes durante una clase para realizar la encuesta (como se hacia anteriormente con
las encuestas de satisfaccion del profesorado). Tanto la participacion como el nivel de satisfaccion manifestado por el
estudiantado aumentaron, de modo que la accion resulté eficaz. Respecto a la mejora de la coordinacion horizontal, los
comentarios plasmados por los estudiantes en la encuesta de la gestion del titulo reflejan que sigue siendo necesario hacer
dicha coordinacion. Por esta razon, se mantiene abierta la accién 2187_2021_03, intensificando su implantacion en el
segundo cuatrimestre de este curso que es cuando los estudiantes detectan una sobrecarga mayor de trabajo.

Seguimiento y acreditaciones por parte de agencias de calidad (AVAP, ANECA,

El estado de implementacién de las recomendaciones del Ultimo informe de renovacion de la acreditacion del titulo que fue
durante el curso 20/21 esta casi completo, ya que varias de las acciones han sido trabajadas y cerradas en anteriores
informes, quedando pendiente de finalizar 2187-2020-04 "Revision contenidos segun itinerarios" para concluir con las
observaciones emitidas en el dltimo informe de AVAP.

4. Analisis de comunicaciones de los grupos de interés

El informe Mistral emitido fue resuelto como NO PROCEDENTE por la Coordinacion de Académicas de la DAETSID, por lo
gue no hay ningun comentario adicional

La observacion de PDI en la encuesta de gestion del titulo consiste en una felicitacién por la gestion, se agradece a la vez
gue nos anima a seguir intentando hacer las cosas mejor cada dia.

Respecto a las observaciones de los estudiantes, son todas muy constructivas. La elevada carga de trabajo en el segundo
cuatrimestre es una constante. Ademas de darlo a conocer, proponen la coordinacion horizontal a la que se comprometio la
direccion de este Master y que aun tiene presente mediante la accion de mejora 2187_2021_03, dicha coordinacion se
pondra en practica en el segundo cuatrimestre de este curso.

5. Revisién de la informacion publica
Comprobar que la informacion publicada en la microweb de la titulacién es veraz, pertinente y se
encuentra actualizada. En particular:
-Revisar la informacién estatica que aparece en la pagina principal: http://www.upv.es/titulaciones/MUIMECA/

-Revisar la informacion estatica que aparece en “¢,Quieres saber mas?’:
http://www.upv.esf/titulaciones/MUIMECA/info/masinformacionc.html
-Revisar informacion publicada por la propia ERT

Resultado de la revisiéon de la web del titulo:

Se ha revisado la informacién en la pagina web de la titulacion. Se ha comprobado que funciona correctamente y que la
informacién necesaria de la titulacion es correcta, actualizandose aquella que se
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encontraba obsoleta en el momento de esta revision.

6. Acciones de mejora

Tipos de origen de las acciones de mejora
A. Nivel de alcance de las competencias transversales.
B. Seguimiento interno por parte de la CC UPV.
C. Seguimiento y acreditaciones por parte de agencias de calidad externas.
D. Comunicaciones de los grupos de interés.
E. Revision de la informacion publica.
F. Iniciativa propia de los responsables del titulo.

6.1. Analisis de las actuaciones propuestas en afios anteriores

Mejoras en curso

Cddigo

Origen

Accion de mejora

Acciones desarrolladas y resultados

2187_2020_04

Revision contenidos segun itinerarios.

Debido a un cambio en la direccion de este master,
queda pendiente de realizar un andlisis por parte de
la Comisién Académica del Titulo referente a esta
recomendacion emitida por el AVAP en su dltimo
informe. Se prevé sacar conclusiones durante este
curso académico y poder cerrarla en el préximo
informe de gestion con las evidencias oportunas
para su cumplimiento.

2187_2021_03

D,F

Coordinacion horizontal de las asignaturas del
segundo semestre

La queja de los estudiantes recae en la carga de
trabajo del segundo cuatrimestre, conviene
mantener esta accién de mejora de cara a este
curso.

Mediante consulta a estudiantes que cursaron el
segundo semestre el curso pasado, se hara un
mapeado de la distribucién semanal de la carga de
trabajo que invirtieron por asignatura. Por otro lado,
se estudiara la posibilidad de reubicar algunas
entregas de tareas y trabajos de la manera mas
consensuada posible entre profesores y
estudiantes.

Se invitar4 a una representacion de estudiantes a la
CAT en la que se trate esta AM.

2187_2021_05

Clarificar el alcance de los TFM a través de la
rabrica

Se esta realizando una revision de la rdbrica, en
este curso se dara mejor difusién tanto entre
profesores como estudiantes.

Mejoras finalizadas

Cddigo Origen Accion de mejora Resultados finales
Se ha solicitado la colaboracién de los estudiantes
que pertenecen a la CAT, ademas de transmitir las
dificultades de sus compafieros, aportan ideas de
Identificacion de causas de la baja tasa de c6mo recabar la informacién de los estudiantes que
2187_2019 01 B,F graduacion y posibles acciones para su mejora han abandonado antes de finalizar el titulo.

La informacién obtenida se puede utilizar para
lanzar una nueva accion de mejora enfocada a
mejorar la tasa de graduacion. (Consultar pdf
anexo)
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Cddigo

Origen

Accion de mejora

Resultados finales

2187_2019_03

Fomentar la participacion de los alumnos en las
encuestas de satisfaccion con la gestion del titulo y
con la docencia impartida.

Se ha comprobado que las acciones realizadas han
supuesto un aumento en la participacion de la
realizacion de esta encuesta.

Se envio reiterativos mails tanto a estudiantes como
a profesorado asi como su publicidad en las redes
sociales de la importancia de la realizacion de ésta
(véase Aviso y publicidad de realizar encuesta de
gestién de Titulos.pdf) concluyendo con la visita a
las aulas contando con el permiso del docente, e
invitar al estudiante que realizara la encuesta en ese
mismo instante.

Por tanto, consideramos necesario cerrar esta
accion y establecer este mecanismo en la gestion
ordinaria del titulo. (Consultar pdf anexo)

2187_2020_05

Revision de puntos de control de las competencias
transversales

Ademas de insistir al profesorado y recordarle la
evaluacion de las competencias transversales en el
momento de cerrar el acta, vemos necesario cerrar
esta accion y observar en el proximo IG como se ha
llevado a cabo la adaptacion de las nuevas
competencias transversales UPV y su evaluacion.
(Consultar pdf anexo)

2187_2020_06

Establecer calendario de revisién de las acciones de|
mejora del informe de gestién.

Consideramos conveniente finalizar esta accion al
haber introducido este mecanismo en la gestion
ordinaria del titulo. Si bien este curso no se han
celebrado las reuniones esperadas para concluir
con esta accion, al haber recibido el informe de
revision mas tarde de lo habitual, consideramos que
ha sido algo puntual que no afectara en sucesivos
cursos. (Consultar pdf anexo)

2187_2020_07

Fomentar la participacién de los profesores en las
encuestas de gestion del master.

Se ha comprobado que las acciones realizadas han
supuesto un aumento en la participacion de la
realizacién de esta encuesta.

Se envi6 reiterativos mails tanto a estudiantes como
a profesorado, ademas de la publicidad a través de
redes sociales de la importancia de la realizacion de
ésta (véase Aviso y publicidad de realizar encuesta
de gestion de Titulos.pdf)

Por tanto, consideramos necesario cerrar esta
accion y establecer este mecanismo en la gestion
ordinaria del titulo. (Consultar pdf anexo)

2187_2021_01

Asignar las nuevas competencias transversales
UPV a las materias del plan de estudios.

Se han asignado las nuevas competencias
transversales desde la aplicacion VERIFICA-UPV
en el plazo oportuno. (Consultar pdf anexo)

2187_2021_02

Asignar los sistemas de evaluacién (aprobados en
Consejo de Gobierno UPV, 10/03/22), indicando su
ponderacion minima y maxima, a las materias del
plan de estudios.

Se han asignado los nuevos sistemas de evaluacion
desde la aplicacion VERIFICA-UPV en el plazo
habilitado para ello. (Consultar pdf anexo)

2187_2021_04

Incorporacién en la memoria de verificacion la
adscripcion de la titulacién al ambito de
conocimiento: Ingenieria industrial, ingenieria
mecanica, ingenieria automatica, ingenieria de la
organizacion industrial e ingenieria de la navegacion

Se procede a cerrar esta accién una vez valorada
como favorable por el AGEST.

Se actualizara cuando se adapte la memoria de
verificacién del Titulo al RD822/2021

6.2. Propuesta de nuevas acciones de mejora

Cddigo Origen Accion de mejora Motivacion
Articular mecanismos para reducir el abandono en La tasa de graduacion se encuentra por debajo del
2187_2022_01 B P nivel establecido en la memora de verificacion del

la elaboracién del TFM

titulo.
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Cddigo Origen Accion de mejora Motivacion

En la encuesta de gestion del titulo, los profesores
manifiestan un grado de satisfaccion inferior al de
cursos anteriores, sin embargo, el inico comentario
reflejado en dicha encuesta consiste en una
felicitacion.

Se pretende averiguar en qué aspectos no satisface
la gestion del titulo para tratar de mejorarlos.

2187_2022_02 B Reunion con el profesorado del Méaster

6.3. Otras acciones de mejora ejecutadas

7. Valoracion global del titulo (autoevaluacion)

La formacién del egresado del Master Universitario en Ingenieria Mecatrdnica esta altamente demanda por la empresa de
hoy en dia, la alta empleabilidad de la titulacién asi lo corrobora.

Todos los estudiantes que desean hacer practicas en empresa tienen la oportunidad de hacerlas, aunque se reservan para
el segundo curso en el que la carga lectiva desciende, concretamente, la ausencia de docencia en el segundo cuatrimestre
les ofrece una compatibilidad total. La contrapartida es que puede ser la causa de la baja tasa de graduacioén. En este
sentido, los estudiantes, por un lado, ven incrementada sus responsabilidades en la empresa con horarios mas amplios o
incluso con la necesidad de viajar y, por otro, no siempre pueden transferir a un TFM las tematicas que desarrollan
profesionalmente. En cualquier caso, la falta de tiempo provoca que retrasen la entrega y en los casos mas dramaticos,
desalienta a la realizacion del TFM.

Respecto a la demanda, el curso pasado se amplié el nimero de plazas para atender a mas solicitudes, sin embargo, este
curso ha descendido el numero de solicitudes de ingreso a este Master. Es posible que la oferta cada vez mayor de
Mésteres, descentralice la demanda.

La valoracion global que hacen los estudiantes a los profesores en la encuesta de satisfaccién del profesorado en general es
muy satisfactoria. De los 31 profesores, 23 superan una puntuacion de 7, de los que 20 tienen mas de 8.

El compromiso y dedicacién del personal de administracion y servicios de la ERT son una valiosa ayuda, la comunicacién
con todos ellos es fluida, lo que contribuye a un gran clima de trabajo.

Los medios de los que dispone tanto la escuela como los departamentos, asi como los espacios estan perfectamente
dotados para la realizacion de las préacticas.

8. Sugerencias de mejora del SIQ

Opcionalmente evaluad y proponed sugerencias de mejora del sistema de garantia de calidad de los titulos

La plataforma para la realizacion del IG es muy comoda e intuitiva. La forma en que va rellenandose la informacién ayuda a
la reflexion.

Sugiero lanzar la encuesta de gestion del titulo al final del primer cuatrimestre (en enero), esto aumentaria la participacion de
los estudiantes de segundo curso de este Master ya que no tienen clase durante el segundo cuatrimestre.

Se agradecera recibir la valoracion de este informe por parte del SIQ lo antes posible para poner en marcha las AM
propuestas asi como para llevar a cabo las posibles modificaciones sugeridas.
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De: Adrian Garcia Rodrigo

A: Ana Maria Pedrosa Sanchez
Asunto: CAUSAS NO ENTREGA TFM
Fecha: jueves, 18 de mayo de 2023 17:27:19

Buenas tardes, Ana.

Como te mencioné la semana pasada, he estado reflexionando y he
identificado tres factores que, en mi opinion, marcan la diferencia en
cuanto a la falta de TFM defendidos por parte de los alumnos.

Estos son:

1.-Respecto a las disciplinas de los TFM, considero que podria haber
una falta de delimitacion adecuada. Basandome en mi experiencia en las
CAT y al observar las diversas presentaciones de TFM, noto que no se
tiene en cuenta un factor tan relevante como el campo de procedencia.
Por ejemplo, si soy graduado en ingenieria eléctrica, creo que se
deberia valorar que, aunque no cumpla con las cinco areas impartidas
en el master, al menos realice un TFM en el que intente no aplicar los
conocimientos adquiridos en mi grado, enfocandome mas en aspectos
mecanicos, de control, entre otros. Considero que el desarrollo de un
TFM implica implementar y complementar la formacion obtenida en el
master.

2.-La situacion laboral de los alumnos también influye. Como se nos
explicé en la presentacion del inicio del curso por parte del anterior
DAT, este master tiene una alta tasa de insercion laboral. Sin
embargo, basindome en mi experiencia realizando practicas en empresas
durante la carrera, no siempre se consiguen practicas o contrataciones
en puestos de ingeniero. Esto dificulta lo que muchos alumnos desean,
que es realizar su TFG/TFM en una empresa para tener un impacto
positivo en su carrera y contribuir de alguna manera a la

organizacion. Al final, esto puede generar la posibilidad de una
incorporacion indefinida a la plantilla. Esto ultimo provoca que por
parte de la CAT se denieguen TFM por falta de requisitos, a pesar que
se trate de una empresa relacionada con el sector de la mecatronica.

3.-En relacion a mi experiencia en el grado, no he logrado encontrar
un catalogo de propuestas de TFM mas alla de las que se nos presentan
al inicio de algunas asignaturas por parte del profesorado.

Espero que esta informacion te sea util.

Si necesitas cualquier otra informacion, por favor, hazmelo saber.

Un saludo.


mailto:adgarrod@etsid.upv.es
mailto:anpedsan@dimm.upv.es

De: Ana Athenea Tejedor Garcia

A: anpedsan@dimm.upv.es

Cc: "Adrian Garcia Rodrigo"

Asunto: Re: Deteccion causas TFM

Fecha: miércoles, 24 de mayo de 2023 14:25:53

Buenas tardes Ana,

Respecto a los TFM, algunos si que haran caso al correo pero otros no,
en cuanto a la encuesta si son respuestas de si y no, con un texto
optativo al final, es mas facil que lo contesten.

Respecto a las preguntas me parecen correctas, igual mas que si y no,
seleccionar directamente las causas.

Este afio hay un par de personas que se han dejado el TFM porque han
encontrado trabajo y no se ven para compaginar las dos cosas y acabar
a tiempo.

Saludos,

Athenea

anpedsan@dimm.upv.es escribio:

> Hola:

>

> Como os comenté el otro dia, me interesa conocer la perspectiva de los

> estudiantes sobre algunos aspectos del funcionamiento del Master, y ya os
> comenté que os buscaria para preguntaros de vez en cuando.

>

> Un tema que ha salido en la CAT (no sé si os habiais conectado ya) es que se
> quiere saber la causa por la que algunos estudiantes NO llegan a hacer el
> TFM o tardan mucho en hacerlo (tanto que se llegan a olvidar...)

>

> Decirme vuestra opinion sobre:

>

>*  Siel envio de un correo sera eficaz

>*  En caso de pareceros eficaz ;enlazo una encuesta de preguntas

> sencillas con respuesta tipo SI/NO y una de texto para afiadir informacion
> adicional? O que se quede en una inica pregunta abierta para que se responda
> al correo explicando qué ha pasado

>*  Para escribir las preguntas de la encuesta (también para dar alguna

> idea si opto por una Unica de respuesta abierta), ;qué causas pensais que
> hay detras del abandono?

>

>*  QOlvido

>*  No encuentro tutor

>*  Decepcion con el Master

>*  No encuentro tema

>*  Me pongo a trabajar y no me “hace falta”

>*  No me veo capaz de hacerlo

>* Lo empecé y no sé cOmo seguir

>* Lo empecé y no tengo apoyo suficiente del tutor


mailto:antegar1@epsa.upv.es
mailto:anpedsan@dimm.upv.es
mailto:adgarrod@etsid.upv.es

>*  Temas econdmicos

>

> No sé como tenéis de tiempo, seguro que no os sobra, podemos hablarlo por
> aqui, pero si os viene mejor que lo hablemos en persona, por mi parte no hay
> problema.

>

> Gracias de antemano por vuestra ayuda.

>

> Un saludo,

>

>
>
>
>
> Ana M. Pedrosa Sanchez

>

> Prof. Contratada Doctor
>

> Instituto Universitario de Ingenieria Mecéanica y Biomecanica
>

> Departamento de Ingenieria Mecanica y de Materiales
>

> Universitat Politécnica de Valéncia



De: Calidad ETSID
A “marcarta@mot.upv.es"; "M2 Pilar Molina Palomares"; “ejhurtado@die.upv.es; "vmata@mem.upv.es”; “Gabriel Songel Gonzalez"; "Lorenzo Solano Garcia"; "bhernand@upv.es"; "RUBEN PUCHE PANADERO"; “atorreg@mot.upv.es"; "Bernardo Vicente Tormos Martinez"
cc Subdireccién Ordenacién Académica ETSID
Asunto: DAT_Encuesta de gestidn de fitulo
Fecha: viernes, 20 de mayo de 2022 13:43:00
Archivos adjuntos: magen03.pna
jmage001.ona

Buenas tardes,

Queria informaros que hemos enviado un mail a algunos profesores que imparten docencia en los titulos para que puedan ayudarnos a involucrar a los alumnos en la realizacion de la encuesta de gestion que se lanzo el 07 de mayo y
estard activa unos 15 dias.

Como ya sabemos, el indice de participacion en esta encuesta por parte del alumnado es realmente bajo y siempre es togue de atencion tanto en los informes de gestion como en los informes de AVAP, a ver si con esta iniciativa
podemos subir y mejorar los datos.

También lo hemos puesto en las redes sociales para que haya la mayor difusién posible.

Tweets por@eTsin 6]
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— etsid_upv Escuela Técnica Superior de ()

= @ETSD . Ingenieria del Disefio
TU OPINION es IMPORTANTE R
Ayuda a mejorar la calidad de nuestros )
titulos, contestando una breve encuestas que TU GPINION es IMPORTANTE
habrés recibido en tu email como alumne de Ayuda a mejerar la calidad de nuestros
la @ETSID titulos, contestando una breve encuestas
No tardaras mas de 1 minuto y nos ayudara que habras recibido en tu email como
a mejorar. #titulos #encuesta alumno de la @ETSID
No tardaras mas de 1 minuto y nos ayudara
o O 17 may 2022 & mejorar. #itulos #encuesta

0s adjunto més abajo el mail que he enviado para que podais echarle un vistazo.
Por mi parte, nada més.

Saludos,

Elena Torrején Garcia

Escuela Técnica Superior de Ingenieria del Disefio
Técnico de Gestion Administrativa

Movil: 673 93 00 10 - Extension -11825
Universitat Politécnica de Valencia

Camino de Vera s/n®

Edificio 7B

46022 Valencia

A
DE VALENCIA

Buenos dias,
Estamos pidiendo colaboracién para promover que los alumnos realicen la encuesta de Gestién de Titulos
£l motivo es que el indice de participacién de éstos es muy bajo y es siempre punto de atencién tanto en los informes anuales de gestién del titulo como en los informes del AVAP.

Desde la direccién necesitamos contar contigo, si no tienes inconveniente, para que en tu sesién de clase de esta semana o la préxima como muy tarde, invites a los alumnos a que realicen la encuesta desde su mévil, solo les va a
llevard 1 minuto ya que son 7 preguntas.

Hemos elegido estas asignaturas para poder llegar al maximo de alumnos posibles. A continuacién os detallo la asignatura y el grupo para que no tengais duda.

PRIMERO SEGUNDO TERCERO
TAL1YTA3 TA2 TA3y TAL TA1 TA2 TA3 TA1 TA2 | TA3
MATEMATICAS | QUIMICA MATEMATICAS | ESTADISTICA ESTADISTICA ELECTRONICA ANALOGICA INSTRUMENTACION ELECTRONICA INFORMATICA INDUSTRIAL I
ESTHER SANABRIA | TERESA PARDO ESTHER SANABRIA | FORTUNATO CRESPO [ SUITBERTO CABRERA [ ENRIQUE BERJANO SALVADOR COLL JUAN VTE. CAPELLA |JUAN CARLOS MARTINEZ

Es importante que los alumnos sepan que la realizacion de esta encuesta hace que podamos realizar mejoras ante las deficiencias detectadas.
La manera de acceder a la encuesta es la siguiente:
- Elacceso a la misma puede realizarse desde:
a. el correo electrénico enviado el martes 17 de invitacién con un enlace a su encuesta (IMPORTANTE: Los enlaces son personales e intransferibles).

b. desde la Intranet (Seccién Servicios, apartado Evaluacién, Planificacién y Calidad -> Encuestas de satisfaccion)
c. Pagina de entrada a poliformaT.

Si tenéis alguna duda o pregunta, no dudéis en llamarme.
Gracias por vuestra colaboracion.

Un saludo,

Elena Torrejon Garcia

Escuela Técnica Superior de Ingenieria del Disefio
Técnico de Gestién Administrativa

Movil: 673 93 00 10 - Extension -11825
Universitat Politécnica de Valencia

Camino de Vera s/n®

Edificio 7B

46022 Valencia

A% UNIVERSIT)
i \mu
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Ayuda a mejorar la calidad de nuestros
titulos, contestando una breve encuestas
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PRIMERO SEGUNDO TERCERO
TA1 TA2 TA1 TA2 TA1 TA2
EXPRESION DISENO DISENO
GRAFICA 1I FISICA DAO DAO CONCEPTUAL | CONCEPTUAL
VANESA MONICA BRUNO
TERESA MAGAL CUENCA VALLS PERELLO

PRIMERO SEGUNDO TERCERO

TAL TA2 TAL | TA2 TAL | TA2

MATEMATICA
FISICA S| RESISTENCIA MATERIALES | INGENIERIA AEROPORTUARIA
MAITE )
JOSEA.GOMEZ | Lo o ANTONIO AGUERO
PRIMERO SEGUNDO TERCERO
TAL TA2 TA3 TALy TA2 TA3 TAL TA2y TA3
FISICADE | MATEMATICA | MECANICA DE | TECNOLOGIA ELECTRONICA Y
FISICADE ESPEC. | ESPEC.  |S| FLUIDOS ELECTRICA ECI| AUTOMATICA
o RICARDO ISABEL

BERNABE MARI | JUAN A. SANS - COBACHD o ROBERTO CAPILLA




GRADO ELECTRONICA

PRIMERO SEGUNDO TERCERO

TA1YTA3 TA2 TA3y TA1 TA1 TA2 TA3 TA1 TA2 TA3

ELECTRONIC
MATEMATICA A INSTRUMENTACIO
MATEMATICAS | | QUIMICA Sl ESTADISTICA ESTADISTICA ANALOGICA | N ELECTRONICA INFORMATICA INDUSTRIAL II
ESTHER TERESA ESTHER FORTUNATO SUITBERTO ENRIQUE SALVADOR CoLL  |!UANVTE. | JUAN CARLOS
SANABRIA PARDO SANABRIA | CRESPO CABRERA BERJANO CAPELLA MARTINEZ
GRADO ELECTRICA
PRIMERO SEGUNDO TERCERO
TA1 TA1 TA1
CIRCUTITOS
ELECTRICOS MAQUINAS ELECTRICAS INSTALACIONES ELECTRICAS
ROSER SABATER ELIAS HURTADO /RUBEN ANTONIO FAYOS

MASTER UNIVERSITARIO INGENIERIA DEL DISENO

MATERIA: modelos, métodos...

MATERIA: Disefio Grafico y Gestidn...

MATERIA: Diseiio Estratégico..

MATERIA: Producto de Uso Colectivo

32514 Modelos informaticos...

32517 Diseno de Productos Graficos

32529 Innovation and desig

32533 Disefio y Espacio Publico

Miguel A. Agustin

Olga Ampuero

Francisco Gaspar

Antonio M. Sintas




Jose Enrique Tarancon

Jose Miguel Salavert
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24/5/23, 11:51 TIBI

TIBI Escuela Técnica Superior de Ingenieria del Disefo

M /Listado de envios/Detalle de mensaje

Detalle de mensaje (Terminado)

Fecha
2023-05-24 10:39:40

Correctos
3824

Erréneos
0

Pendientes
0

Asunto
Enquesta d'opinié sobre la gestid de titols oficials / Encuesta de opinién sobre la gestion de titulos
Texto (HTML)

La ETSID, us anima a participar en aquesta enquesta, a fi de millorar les nostres titulacions.

Gracies! Salutacions.

La ETSID, os anima a participar en esta encuenta, al objeto de mejorar nuestras titulaciones.

Gracias! Un saludo.

Benvolgut alumnat,

La UPV té implantat un sistema de garantia de qualitat per als seus titols oficials que permet
als responsables dels mateixos definir i desenvolupar accions de millora.

Per a aco es fa necessari recaptar 1'opinid dels diferents grups d'interes implicats sobre la gestio
del titol. Ates que participes aquest curs 2022/2023 en un o diversos titols com a docent,
sol-licitem la teua col-laboraci6 per a respondre al segiient qiliestionari web. Emplenar-ho no et
portara més d'un parell de minuts per titol (fins a un maxim de 5 titols si participes en
diversos), ja que només consta de 7 preguntes curtes.

https://encuesta.upv.es/index.php/298425?token=f4GhCoJblgEnkhn&lang=es

Aquest enllag a l'enquesta €s personalitzat, no s'ha de compartir. També¢ esta disponible en la
teua intranet, en la Secci6 Serveis, sota l'apartat Avaluacio, Planificaci6 i Qualitat: Enquestes

https://aplicat.upv.es/tibi-ng/#/mensaje/79509

S/

12
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TIBI Escuela Técnica Superior de Ingenieria del Disefo
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Servei d'Avaluaci6, Planificacié 1 Qualitat

Estimado alumnado,

La UPV tiene implantado un sistema de garantia de calidad para sus titulos oficiales que
permite a los responsables de los mismos definir e desarrollar acciones de mejora.

Para ello se hace necesario recabar la opinion de los distintos grupos de interés implicados
sobre la gestion del titulo. Dado que participas este curso 2022/2023 en uno o varios titulos
como docente, solicitamos tu colaboracion para responder al siguiente cuestionario web.
Cumplimentarlo no te llevard mas de un par de minutos por titulo (hasta un maximo de 5
titulos si participas en varios), ya que solo consta de 7 preguntas cortas.

https://encuesta.upv.es/index.php/298425?token=f4GhCoJblgEnkhn&lang=es

Este enlace a la encuesta es personalizado, no se debe compartir. También estd disponible en tu
intranet, en la Seccion Servicios, bajo el apartado Evaluacion, Planificacion y Calidad:
Encuestas de satisfaccion. El cuestionario estard activo hasta el dia 2 de junio de 2023.

La encuesta es confidencial y los resultados tratados de manera agregada. Agradeciendo de
antemano tu colaboracion, recibe un cordial saludo.

Servicio de Evaluacion, Planificacion y Calidad

S/

Universitat Politecnica de Valéencia © 2023
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24/5/23, 11:52 TIBI

TIBI Escuela Técnica Superior de Ingenieria del Disefo

M /Listado de envios/Detalle de mensaje

Detalle de mensaje (Terminado)

Fecha
2023-05-24 10:37:11

Correctos
516

Erréneos
0

Pendientes
0

Asunto
Enquesta d'opinié sobre la gestid de titols oficials / Encuesta de opinién sobre la gestion de titulos
Texto (HTML)

La ETSID, us anima a participar en aquesta enquesta, a fi de millorar les nostres titulacions.

Gracies! Salutacions.

La ETSID, os anima a participar en esta encuenta, al objeto de mejorar nuestras titulaciones.

Gracias! Un saludo.

Benvolgut/a company/a,

La UPV té implantat un sistema de garantia de qualitat per als seus titols oficials que permet
als responsables dels mateixos definir i desenvolupar accions de millora.

Per a aco es fa necessari recaptar 1'opinid dels diferents grups d'interes implicats sobre la gestio
del titol. Ates que participes aquest curs 2022/2023 en un o diversos titols com a docent,
sol-licitem la teua col-laboraci6 per a respondre al segiient qiliestionari web. Emplenar-ho no et
portara més d'un parell de minuts per titol (fins a un maxim de 5 titols si participes en
diversos), ja que només consta de 7 preguntes curtes.

https://encuesta.upv.es/index.php/298425?token=f4GhCoJblgEnkhn&lang=es

Aquest enllag a l'enquesta €s personalitzat, no s'ha de compartir. També¢ esta disponible en la
teua intranet, en la Secci6 Serveis, sota l'apartat Avaluacio, Planificaci6 i Qualitat: Enquestes

https://aplicat.upv.es/tibi-ng/#/mensaje/79506

S/
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Servei d'Avaluaci6, Planificacié 1 Qualitat

Estimado/a compaifiero/a,

La UPV tiene implantado un sistema de garantia de calidad para sus titulos oficiales que
permite a los responsables de los mismos definir e desarrollar acciones de mejora.

Para ello se hace necesario recabar la opinion de los distintos grupos de interés implicados
sobre la gestion del titulo. Dado que participas este curso 2022/2023 en uno o varios titulos
como docente, solicitamos tu colaboracion para responder al siguiente cuestionario web.
Cumplimentarlo no te llevard mas de un par de minutos por titulo (hasta un maximo de 5
titulos si participas en varios), ya que solo consta de 7 preguntas cortas.

https://encuesta.upv.es/index.php/298425?token=f4GhCoJblgEnkhn&lang=es

Este enlace a la encuesta es personalizado, no se debe compartir. También estd disponible en tu
intranet, en la Seccion Servicios, bajo el apartado Evaluacion, Planificacion y Calidad:
Encuestas de satisfaccion. El cuestionario estard activo hasta el dia 2 de junio de 2023.

La encuesta es confidencial y los resultados tratados de manera agregada. Agradeciendo de
antemano tu colaboracion, recibe un cordial saludo.

Servicio de Evaluacion, Planificacion y Calidad

S/

Universitat Politecnica de Valéencia © 2023
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— etsid_upv .
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TU OPINION es IMPORTANTE

Ayuda a mejorar la calidad de nuestros titulos
constestando una breve encuesta que habras
recibido en tu email como alumno de la
@ETSID.

Mo tardaras mas de un minuto y nos ayudara
a mejorar.

El plazo finaliza el 1 de JUNIO. #titulos
#encuesta




De: Pedro Pablo Soriano Jiménez

A: vacuego@fis.upv.es
Asunto: poli[Sol*licita] SOL-32950 - Solicitud de informes de Competencias Transversales.
Fecha: miércoles, 2 de marzo de 2022 10:31:02

Se ha actualizado tu poli[Sollicita] SOL-32950 - Solicitud de informes de Competencias
Transversales.

Estado: Contestada

Comentarios del gestor Pedro Pablo Soriano Jiménez:

La Unica asignatura del semestre A que es punto de control de competencias transversales y que
no tiene evaluado ningun alumno es:

13669 European Project Semester (EPS)

que debfa evaluar las competencias 4 y 6 de

Grado en Ingenieria Electronica Industrial y Automética

Grado en Ingenieria Mecanica

ylas4,6y8en

Grado en Ingenieria Eléctrica

Satisfaccion con el servicio recibido - Satisfaccié amb el servei rebut

Muy baja Baja Normal Alta Muy alta

Para més informacion o responder a este mensaje, accede a la comunicacion

No respondas a este mensaje, es un envio automatico.

|


mailto:noreply-polisolicita@upv.es
mailto:vacuego@fis.upv.es
https://policonsulta.upv.es/servicedesk/customer/portal/653/SOL-32950/feedback?token=837d2dabda27a1cc608f4722e645e89c0cd52839&rating=1
https://policonsulta.upv.es/servicedesk/customer/portal/653/SOL-32950/feedback?token=837d2dabda27a1cc608f4722e645e89c0cd52839&rating=2
https://policonsulta.upv.es/servicedesk/customer/portal/653/SOL-32950/feedback?token=837d2dabda27a1cc608f4722e645e89c0cd52839&rating=3
https://policonsulta.upv.es/servicedesk/customer/portal/653/SOL-32950/feedback?token=837d2dabda27a1cc608f4722e645e89c0cd52839&rating=4
https://policonsulta.upv.es/servicedesk/customer/portal/653/SOL-32950/feedback?token=837d2dabda27a1cc608f4722e645e89c0cd52839&rating=5
https://intranet.upv.es/pls/soalu/SIC_JSD.Acceso?P_IDIOMA=c&P_VISTA=normal&P_ACCESO=JSD_CON@@SOL-32950
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Escuela Técnica Superior de Ingenieria del Disefio

Acta de la Comision Académica del Master Universitario en Ingenieria

Presidente:

Juan Antonio Monsoriu Serra

Secretario:

Pedro Yuste Pérez

Director Académico:

Rubén Puche Panadero

Jefa de Administracion:

Amparo Samper Martinez

Técnico de Gestion Administrativa

M2, Elena Torrejon Garcia

Vocales:

Mecatronica.

Se reudnen el 02 de junio de 2022, a las
09:45 horas por el procedimiento de
videoconferencia TEAMS, los
miembros de la Comision Académica
Master Universitario en Ingenieria
Mecatrdnica, resefiados al margen:

Ana Athenea Tejedor Garcia
Juan Ignacio Cuadrado Iglesias
Tomas Marin Conesa

Ramon Blasco Giménez (E.A.)
Francisco José Gimeno Sales
Invitados

Manuel Fernandez Peia

1. Lectura y aprobacién del Acta
de la sesion anterior

Leida el Acta de la sesién
anterior, se aprueba por unanimidad.

2. Informe de Direccion.

No hubo.

3. Acuerdos de Movilidad.
Se aprueban los acuerdos de movilidad de los alumnos:
= Montoyo Gomis, Pablo S LINKOPIO1
= Piquer Blancas, Ramén USA WISCMO01

4, Listado de TFM.

Se aprueba el listado de TFM segun anexo 1. El TFM presentado por el alumno
Bueno Guerrero, Rafael, se le solicita que explique la aportacion mecatronica al
proyecto.

5. Criterios de admision y alumnos preinscritos en FASE 0.

Se aprueban los criterios de admision y se delega en el DAT la revisién y
finalizacion del proceso de preinscripcion en FASE 0. Se adjunta criterios en Anexo 2.
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6. Seguimiento informe de gestion.

Tal y como se indicé en la accion propuesta 2187 2020 06 Establecer
calendario de revision de las acciones de mejora del informe de gestidn se procede a
realizar un seguimiento de las acciones propuestas, asi como el trabajo realizado para
llevarlas a cabo.

Referente a la accion 2187 2019 01 Identificacion de causas de la baja tasa
de graduacion y posibles acciones para su mejora. Se propone enviar un mail desde
secretaria a los alumnos que sélo estén matriculados del TFM en el presente curso o a
los alumnos que solo les falte el TFM y no estén matriculados del mismo el presente
curso. En el email se les indicara toda la informacion referente a la entrega del TFM y
defensa, para de este modo tratar de fomentar la finalizacién de éste.

Referente a la accién 2187 _2019_03 Fomentar la participacion de los
alumnos en las encuestas de satisfaccidon con la gestidn del titulo y con la docencia
impartida. Se informa que se ha procedido a realizar acciones para poder elevar la
participacidn del alumnado en las encuestas. Se informa que en el préximo IG se
solicitara adelantar el plazo de estas encuestas para que el alumnado de 29 todavia
tenga clases y poder llegar hasta ellos de forma presencial al igual que se ha hecho
con los alumnos de 19.

Referente a la accion 2187_2020_03 Revision y actualizacion de la pagina
web y 2187 _2020_04 Revision contenidos segun itinerarios. El DAT informa que
revisara qué se puede mejorar de la web (itinerarios, acceso...) e invita a que la CAT
revise y actualice, en caso que sea necesario, la informacién relativa al master.

Referente a la accién 2187 2020 05 Revisidon de puntos de control de las
competencias transversales. Se esta realizando la siguiente accién y es que una vez
se cierran las actas, desde Secretaria se solicita al ASIC un informe de qué asignaturas
transversales NO se han valorado. A continuaciéon, se ponen en contacto con el
profesor responsable y se le indica el procedimiento y la necesidad de hacerlo.

Referente a la accién 2187 2019 07 Fomentar la participacion de los
profesores en las encuestas de gestion del master. Desde la Escuela se han enviado
sucesivos correos al PDI recordandole el plazo para la realizacion de la encuesta, asi
como la importancia de su cumplimentacién. El DAT comenta que, en las proximas
encuestas, realizard un llamamiento mas personalizado a los profesores que imparten
el master para intentar que suba mas la participacion de éstos.

2 |2
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7. Préxima Agenda.

Se acuerda el 04 de julio, a las 12 horas para revisién de las propuestas de
TFM y el 19 de julio a las 11:30 para la admisién de alumnos en FASE 2.

8. Ruegos y Preguntas.

Firmado

No hubo. PUCHE digitalmente
PANADER P Pucke

PANADERO

O RUBEN - RUBEN -
33456436S

33456436 oo

S 2022.11.07
15:20:42 +01'00'

El Presidente El Secretario El Director Académico
del Titulo

Juan Antonio Monsoriu Pedro Yuste Pérez Rubén Puche Panadero
Serra

Pagina3 |2



LISTADO TRABAJOS FIN DE MASTER
MASTER EN INGENIERIA MECATRONICA

CURSO 2021-2022

2-06-2022

TITULO

ORIENTACION

ALUMNO

TUTOR

COTUTOR

RESUMEN

OFERTADO
comMo
CONFIDENCIAL

Disefio, implementacion y control de un una
motocicleta autoestable.

Profesional

Amendafio, Carlos

Casanova Calvo,
Vicente Fermin

El trabajo pretende la implementacidn de un prototipo de vehiculo de dos ruedas autoestable. Estard equipado con un volante de inercia
cuya velocidad angular genera un par que mantiene en equilibrio el vehiculo sobre sus dos ruedas. Un motor en la rueda trasera (motriz)
permitira su avance y otro en la rueda delantera (directriz) le dara la posibilidad de maniobrar. En una primera etapa se desarrollard un
modelo de simulacién, empleando Simscape Multibody, para estudiar el comportamiento del vehiculo y disefiar el control de estabilidad.
Terminada la etapa de simulacion, se implementara el vehiculo real, utilizando Arduino como dispositivo de control (estabilidad, velocidad y
direccion).

NO

Disefio y automatizacion de una linea de
paletizado y almacenaje.

Profesional

Blanquer Ayuso,
Ifiaki

Sapena Bafio,
Angel

Terrén
Santiago, Carla

El proyecto consiste en la automatizacion de la parte logistica de una linea completa de produccién. La linea de paletizado y almacenaje se va
a dividir en tres partes:En primer lugar, se parte de la obtencidon por una cinta transportadora de todos los tipos de cajas que se han
empaquetado previamente con las materias primas correspondientes, se pesan y se clasifican en distintas cintas.En la segunda fase, se
procede al paletizado de cada tipo de caja en robot Pick & Place encargados de ordenar las cajas en los palets para su posterior almacenaje y
movimiento por cintas de rodillos.Finalmente, se llevard a un almacén con estanterias metalicas y gruas, cuya funcién es el control de stock y
la rapidez de obtencidn de los productos para su posterior venta.El control y la simulacion se va a realizar con los softwaresTIA PORTAL y
FACTORY 1/0, se procederd a la eleccién de los componentes eléctricos como el PLC, los variadores de frecuencia y los motores para las
cintas. Ademas, se seleccionaran los sensores y todos los componentes de electronica necesarios para el correcto funcionamiento. Para
finalizar, se realizara un estudio mecanico y de resistencia de una cinta transportadora para confirmar que toda la linea de transporte por
cintas soportara el peso y el uso continuo

Disefio, implementacién y control de un prototipo
de vehiculo de Ackermann

Profesional

Johannesen,
Sindre

Casanova Calvo,
Vicente Fermin

El proyecto aborda el disefio, implementacién y control de un vehiculo de Ackermann. Esto incluye el disefio, simulacién y montaje del
propio vehiculo, asi como la programacion del sistema de control una vez montado el prototipo. Este tipo de vehiculo dispone de 4 ruedas
dispuestas de manera que las 2 ruedas delanteras sean capaces de girar sobre un eje perpendicular al suelo, mientras que las 2 ruedas
traseras solo son capaces de girar respecto del eje que las une. Se trata del mecanismo de direccion que se emplea en los vehiculos
convencionales. El trabajo comprende el desarrollo de un modelo de simulacidn, realizado utilizando la libreria Simscape Multibody de
Matlab/Simulink. El modelo de simulacién incluira un algoritmo de seguimiento de trayectoria (pure pursuit) gracias al cual el vehiculo puede|
seguir una trayectoria preprogramada. Terminada la parte de simulacidn, se llevard a cabo la implementacion del vehiculo real, utilizando
Arduino como dispositivo encargado de la tarea de controlar tanto el giro de las ruedas directrices como la velocidad angular del las ruedas
motrices.

Estudio de la aplicacion de robots colaborativos al
fresado

Profesional

Ruiz Monsalve,
Ricardo

Zotovic Stanisic,
Ranko

Gutiérrez
Rubert,
Santiago
Carlos

Los robots colaborativos estan ganando cada vez mas importancia en el mercado. Se han aplicado a algunas tareas de mecanizado, como
lijado o pulido. Sin embargo, no se han utilizado hasta la fecha en fresado. Esto se debe a la complejidad de las fuerzas de interaccion entre
el robot y la pieza durante el proceso. Estas pueden hacer que el robot se desvie de la trayectoria programada.

La intencidn es abrir una linea de investigacion en el campo de fresado con robots colaborativos. Este TFM debe ser el primer paso, es decid
contener un estudio tedrico, validarlo experimentalmente y proponer algunas soluciones. Para ello, es necesario poner en marcha una
plataforma experimental. Se va utilizar el robot colaborativo UR3 disponible en nuestro departamento. Sin embargo, sera necesario afiadir
una herramienta controlada por velocidad (se controlara con un Arduino). También es necesario un PC para sincronizar todo, guardar los
datos experimentales y eventualmente hacer algunos calculos. El trabajo del alumno consiste en:

1.) Hacer el estudio de diferentes modelos de fuerzas de corte e incluirlos en la dinamica del robot.

2.) Poner en marcha la plataforma experimental: hacer la comunicacién entre robot, PCy Arduino, acoplar la herramienta al robot, etc.

3.) Hacer experimentos para verificar cual de los modelos de corte disponibles se acerca mas a la realidad.

4.) Probar diferentes formas de control del robot, tanto las propias del mismo, como algunas afiadidas.




MASTER EN INGENIERIA MECATRONICA

LISTADO TRABAJOS FIN DE MASTER

CURSO 2021-2022

2-06-2022

OFERTADO
TITULO ORIENTACION ALUMNO TUTOR COTUTOR RESUMEN CoMO
CONFIDENCIAL
Implementacion del control de actitud y Profesional |Sanchez Lasheras, |Casanova Calvo, El proyecto pretende la implementacion del control de actitud (dngulo de cabeceo, alabeo y guifiada) y trayectoria en el plano XY de un NO
trayectoria en un AR.Drone 2.0 mediante Simulink Miguel Jesus Vicente Fermin modelo comercial de cuadricoptero (Parrot AR Drone 2.0). El cuadricdptero esta anclado a una base mediante una articulacién esférica que
le permite modificar su actitud sin moverse de su posicion. Utilizando una libreria de Simulink desarrollada para comunicar con el AR, es
posible aplicar acciones de control a los motores y leer la informacidn de los sensores que miden los angulos de cabeceo, alabeo y guifiada.
Esta informacion es empleada para modificar los angulos de la articulacién de un modelo de simulacién del cuadricéptero. El modelo de
simulacién proporcionara informacion de las coordenadas XY que seguiria el cuadricdptero si no estuviera anclado a la base. Estas
coordenadas del cuadricoptero simulado, que son consecuencia de la actitud del cuadricéptero real, son las que se emplearén para el control
de trayectoria.
DEPARTAMENTOS
INGENIERIA DE SISTEMAS Y AUTOMATICA 3,5
INGENIERIA MECANICA Y DE MATERIALES 0,5
INGENIERIA ELECTRICA 1
TOTALES 5




BAREMACION DE SOLICITUDES Y CRITERIOS DE AFINIDAD
= La Nota Final Orden de Puntuacién se obtendra en base a la siguiente férmula

NOTA ORDEN ACCESO AL MASTER = 0.9 * N1+ N2 + 0.1 x N3
_AFINIDAD + NOTA MEDIA

1
n 2

NUMERO CREDITOS ECTS
n2 = 240

n3 = CV INDUSTRIAL

= Latabla del Grado de Afinidad podra ser ampliada y revisada, en el caso de nuevas titulaciones de acceso.

TITULACION PAIS Grado de
afinidad
Grado en Ingenieria Mecdnica ESPANA 10
Grado en Ingenieria Electrénica Industrial y Automatica | ESPANA 10
Grado en Ingenieria Eléctrica ESPANA 10
Grado en Ingenieria de Sistemas Electrénicos ESPANA 10
Grado en Ingenieria Electrdnica Industrial ESPANA 10
Grado en Ingenieria en Tecnologias Industriales ESPANA 10
Grado en Ingenieria Robdtica ESPANA 10
Grado en Ingenieria Aeroespacial ESPANA 10
Ingeniero Electrdnico (3 afios) ESPANA 9
Ingeniero Mecdanico (3 afios) ESPANA 9
Grado en Ingenieria de la Energia ESPANA 9
Grado en Ingenieria Quimica ESPANA 8
Grado en Ingenieria Informatica ESPANA 6
Grado en Ingenieria en Disefio Industrial y Desarrollo
de Productos ESPANA 4
Grado en Ingenieria de Organizacion Industrial ESPANA 2

= Las titulaciones universitarias externas (al marco nacional) seran valoradas por el Director Académico del
Titulo y la Comisién Académica del Titulo.
=  Cuando la titulacién no posea créditos ECTS, se empleara la siguiente formula para el célculo de n2

_ NUMERO CREDITOS horas x Crédito

n2 240 25

= Para diferenciar los que tienes todos los requisitos académicos finalizados frente a los que les faltan: tfg, b2,
alguna asignatura. Se le aplicara la Nota Orden Operativa.

NOTA ORDEN OPERATIVA = ((NOTA ORDEN ACCESO AL MASTER + TFGoy) * DOCoy)

La variable TFGok tomara dos valores “10” cuando titulacién completa o “0” cuando falte algo (B2, TFG, ...)

10 Titulo

TFGok <
0 Falta TFG/B2/Asignaturas

La variable DOCok tomara dos valores “1” cuando documentacién completa o “0” cuando falte algin documento

1 Ok

DOCyx <
0  Falta algin documento
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Acta de la Comision Académica del Master Universitario en Ingenieria
Mecatrodnica.

Presidente:

Juan Antonio Monsoriu Serra (E.A.)
Secretario:

Pedro Yuste Pérez

Director Académico:

Ana Maria Pedrosa Sanchez
Jefa de Administracidn:
Amparo Samper Martinez (E.A.)
Técnico de Gestion Administrativa
M2. Elena Torrejon Garcia
Vocales:

Francisco José Gimeno Sales
Ramodn Blasco Giménez (E.A.)
Rubén Puche Panadero

Juan Ignacio Cuadrado Iglesias
Alumnos:

Adrian Garcia Rodrigo

Ana Athenea Tejedor Garcia
Invitados

Vanesa Paula Cuenca Gotor
Jesus Espinosa Gomez

Manuel Fernandez Pena

Eva Adam Blanch

Se reunen el 11 de mayo 2023, a las
12:00 horas por el procedimiento de
videoconferencia TEAMS, los
miembros de la Comision Académica
Master Universitario en Ingenieria
Mecatrdnica, resefiados al margen:

1. Lecturay aprobacion del Acta de la sesidn anterior

Leida el Acta de la sesién anterior, se aprueba por unanimidad.

2. Informe de Direccion.

No hubo.
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3. Listado de TFM.

Escuela Técnica Superior de Ingenieria del Disefio

A. Se aprueban los titulos de Trabajo Fin de Grado que se adjuntan en el Anexo |.
B. Los titulos que se detalla a continuacién queda sin aprobar a la espera de que el
tutor realice el cambio indicado

desbalanceados.

TITULO MOD. ALUMNO TUTOR
Disefio de un software para el
calcylo Y analls,ls d.EI flujo de carga Ruiz Rico, Manuel | Orts Grau, Salvador
en sistemas eléctricos de potencia | UPV

Disefio e implementacién de
estrategias de control para el
pancreas artificial no anunciado
mediante la integracién de
dispositivos wearable para la
deteccion de ingestas

UPv

Pérez Sanz, Andrés

Diez Ruano, José Luis

Disefio, implementacion y control
de un vehiculo holonémico de seis
ruedas con suspension tipo
rocker-boogie

upv

Martinez Esteve,
Pedro

Casanova Calvo, Vicente
Fermin

Disefio, implementacion y control
remoto de un modelo a escala del
rover Perseverance

upv

Alarcén Rubio,
Shaida

Casanova Calvo, Vicente
Fermin

4. Alumnos preinscritos en FASE 0.

El Director Académico presenta las solicitudes y valoraciones de alumnos que se han

preinscrito hasta la fecha.

Se acuerda el listado de excluidos y de aquellas solicitudes que se emplazardn a su valoracion

final en la FASE 2, seglin Anexo |l

5. Acuerdos de movilidad.

Se estudian los reconocimientos solicitados por el estudiantado del curso
2023-2024 y se aprueban los siguientes:

ALUMNO

INSTITUCION

PAIS

Lépez Sanfeliciano, Antonio

S LINKOPIO1

Suecia

Se observa que este acuerdo académico ya se habia solicitado anteriormente por
otros alumnos, se acuerda que las propuestas que ya hayan pasado por la CAT se

aprueben automdticamente.
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6. Evaluaciones alternativas para la dispensa de asistencia a clase.

Se aprueban los métodos alternativos de evaluacion para dispensas de
asistencia segln consta en Anexo lll

7. Seguimiento Informe de Gestion

Se realiza el seguimiento del Informe de Gestidon una vez recibido por parte de
la Comision de Calidad el informe de revision. Se revisan las acciones en curso y se
acuerda continuar desarrollando las acciones propuestas al objeto de poder ir
evidenciando el trabajo realizado de cara al siguiente informe. Se seguiran trabajando
en ellas en sucesivas reuniones de la CAT.

8. Guias docentes.

La Subdirectora de Innovacién Educativa, Vanesa Cuenca, explica el proceso de
revision de guias docentes y las novedades en las mismas respecto de cursos anteriores.
Se revisan las guias docentes de la titulacién y se acuerda delegar en la Subdirectora de
Innovacién Educativa para terminar el proceso de validacion.

9. Proxima agenda.

Se fija préxima CAT para el dia 5 junio 2023, a las 10:00 h.

10. Ruegos y preguntas.

No hubo.
El Presidente El Secretario La Directora Académica
del Titulo
Juan Antonio Monsoriu Pedro Yuste Pérez Ana Maria Pedrosa
Serra Sanchez
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LISTADO TRABAJOS FIN DE MASTER CONCERTADOS
MASTER EN INGENIERIA MECATRONICA

CURSO 2022-2023

CAT 11-05-2023

TITULO

MODALIDAD

ORIENTACION

ALUMNO

TUTOR

RESUMEN

OFERTADO
comMo
CONFIDENCIAL

Automatizacidn de procesos y equipos de medida
para testeo de moduladores fotdnicos con grafeno
en tecnologia de Nitruro de Silicio.

UpPv

Profesional

Calvo Llopis, Alex

Orts Grau,
Salvador

El proyecto se basa en la preparacidn y automatizacion de los procesos de una maquina de testeo de chips fotdnicos (Wafer Level Tester), el
cual estara compuesto de la explicacion tedrica de los procesos a realizar, la instrumentacion a utilizar y conceptos relacionados con el
campo a trabajar, ya sea la tecnologia de los chips y los componentes o el funcionamiento de la maquina de medicién mediante vision
artificial y control de ejes. Se prepararan y automatizaran los instrumentos para las pruebas dpticas, eléctricas y de radiofrecuencia, ademas
del disefio y modelado de piezas en Solidworks para la implementacién de una herramienta de calibracién de las sondas en la maquina,
realizando las respectivas pruebas y prototipos. Los procesos de testeo a realizar, los equipos de medida y el procesado de los datos finales
obtenidos, se automatizaran mediante el entorno de programacion de Python.

NO

Desarrollo e implementacion de un control
orientado de campo sensorless en un motor
asincrono de induccién.

UPV

Profesional

Sancha Miguel,
Jaime

Orts Grau,
Salvador

En la actualidad los variadores de velocidad que se comercializan poseen este tipo de control junto a las caracteristicas necesarias para
poder realizar un correcto funcionamiento de la aplicacién. Sin embargo, los pardmetros de una maquina asincrona de induccién son
variables durante su funcionamiento. Estos problemas se acentian mayormente a bajas velocidades, por eso mismo resulta interesante
implementar técnicas de estimacion y esquemas que permitan simplificar los algoritmos ya existentes.

NO

Desarrollo e implementacion de una aplicacion
industrial de paletizado empleando un brazo robot
con sistema de vision

UPV

Profesional

Bosch Marco,
Natalia

Gracia Calandin,
Luis Ignacio

El presente Trabajo de Final de Master abordard el desarrollo e implementacién de una aplicacién robotizada para el robot de 6 ejes ER6-730|
Ml de la marca Estun, equipado con un sistema de vision. El proceso constara de una linea de paletizado donde la tarea que realizara el robot]
sera clasificar de forma adecuada los materiales dependiendo de su forma y color. Se realizaran pruebas experimentales que permitan
validar el funcionamiento de todo el sistema. Durante la realizacion del trabajo se estudiaran aspectos como el disefio de la linea de
paletizado, el montaje, la programacion del robot y la implementacién del sistema de vision al robot. En primer lugar, se revisaran las bases
tedricas sobre el control visual y se realizara el estudio de trabajos previos que implican las tareas de agarre. Una vez cubierto el apartado
teodrico, se realizara la implementacidn de los algoritmos de forma simulada con diferentes configuraciones para determinar cudl es la mas
adecuada. Finalmente, se llevara a cabo la implementacion en el robot real para comprobar su correcto funcionamiento. Ademas, en la
memoria se explicard el procedimiento realizado y los diferentes problemas que surjan durante el proceso y como serdn resueltos. Indicar
que este trabajo aborda tematicas propias de la titulacion de la alumna, como son los sistemas robotizados, los sistemas mecdnicos y
electrénicos (mecatrdnicos), etc. Destacar también que este trabajo se enmarca dentro de la actividad realizada por la alumna en empresa, lo
que evidencia su alta utilidad practica y su gran valor industrial.

[

Disefio de control, simulacién e implementacion
real de un prototipo de péndulo invertido de dos
grados de libertad

UPV

Profesional

Mosquera Mena,
Marcelo

Casanova Calvo,
Vicente Fermin

El control de un péndulo invertido es un problema clasico de la ingenieria de control, cuyo objetivo principal es estabilizar verticalmente una
barra rigida (péndulo) enlazada en su extremo inferior por una junta rotativa o pivote a un elemento movil. En este trabajo final de master se|
propone una variacion de este problema, permitiendo la rotacion del péndulo sobre los dos ejes que forman el plano horizontal XY,
afiadiendo asi un grado adicional de libertad al sistema clasico. El sistema se compone de un péndulo con capacidad de rotacién sobre el eje
X e Y, montado en el extremo de un mecanismo de 5 barras el cual es capaz de realizar movimiento de traslacion en el plano. De esta
manera, se puede compensar la dindmica del péndulo invertido mediante el movimiento de su base. Se trata de un prototipo de cierta
dificultad en el control ya que es un sistema inestable, de fase no minima y especialmente sensible a las perturbaciones externas. La
realizacidn de este proyecto implica la aplicacién de conocimientos adquiridos durante el master, tales como técnicas avanzadas de control,
modelamiento de sistemas dinamicos, disefio CAD, simulacidon de sistemas dinamicos e implementacion de control discreto en sistemas
embebidos. El trabajo comenzara con el desarrollo de un modelo de simulacién, empleando la libreria Simscape Multibody de
Matlab/Simulink, para estudiar su comportamiento y disefiar la estructura de control. En la segunda parte se implementard el prototipo real,
empleando Arduino como dispositivo de control.

NO

Disefio e implementacion de un manipulador movil
de bajo coste

UpPv

Profesional

Shan, Xiangxiang

Zotovic Stanisic,
Ranko

Consiste en el disefio y fabricacion de un brazo robético montado encima de una plataforma mévil con ruedas. Se deben utilizar
servomotores de bajo coste y las piezas se deben fabricar mediante impresidn 3D. Una parte del proyecto consiste en dimensionar y elegir
los motores. Posteriormente se deben disefiar e imprimir las piezas. Luego se deben hacer las conexiones eléctricas.

También es necesario implementar la cinematica, la dindmica y el controlador en el controlador.

NO




ANEXO |

LISTADO TRABAJOS FIN DE MASTER CONCERTADOS
MASTER EN INGENIERIA MECATRONICA

CURSO 2022-2023

CAT 11-05-2023

TITULO

MODALIDAD

ORIENTACION

ALUMNO

TUTOR

RESUMEN

OFERTADO
comMo
CONFIDENCIAL

Disefio e implementacion de un prototipo para
resolucion automdtica del cubo de Rubik

UpPv

Profesional

Monzdn Vivas,
Agustin

Casanova Calvo,
Vicente Fermin

La fabricacién de un mecanismo capaz de resolver el cubo de Rubik es un problema atractivo a la par que complejo, el cual se basa en el uso
de algoritmos con los cuales se obtiene la secuencia 6ptima para la resolucién del mismo. En este trabajo final de master se propone una
variacion de este problema, disefiando e implementando un mecanismo capaz de seguir la secuencia dada por el algoritmo, centrandose asi
solo en la parte de disefio y fabricacion del mecanismo. El sistema se compondra de cuatro brazos acabados en una pinza los cuales haran
rotar las caras laterales del cubo mediante servomotores. De la misma manera, para la rotacion de las caras superior e inferior, dos de las
pinzas se soltaran, momento en el cual las otras dos rotaran al unisono dejando las caras mentadas al alcance de las pinzas anteriormente
sueltas. La realizacidn de este proyecto implica la aplicacion de conocimientos adquiridos durante el master, tales como técnicas avanzadas
de control, modelado de sistemas dindmicos, disefio CAD, simulacion de sistemas dinamicos e implementacién de control discreto en
sistemas embebidos. El proyecto empezard por el disefio en CAD del sistema empleando la libreria Simscape Multibody de Matlab/Simulink
para simular su comportamiento y comprobar si es fabricable. Seguidamente se realizard el codigo capaz de seguir la secuencia dada por el
algoritmo y, finalmente, se pondra en practica el sistema haciendo uso de un Arduino que comunique el cédigo de MATLAB con el sistema.

NO

Disefio, implementacion y control de un
mecanismo de péndulo invertido con volante de
inercia

Upv

Profesional

Mendoza Reyes,
Lisandro Andrés

Casanova Calvo,
Vicente Fermin

Un péndulo invertido consiste en un péndulo acoplado a un soporte, donde el objetivo es estabilizar el péndulo en posicidn vertical
controlando el movimiento de la base. Una forma de lograr esto es mediante el uso de un volante de inercia o rueda de reaccion, que es una
masa giratoria que puede generar un par de torsidn para contrarrestar el movimiento del péndulo. El presente trabajo tiene como finalidad
mostrar el proceso de disefio e implementacidn de un prototipo de péndulo invertido con volante de inercia. El primer paso del proceso es el
disefio de las piezas en un software de disefio CAD, en este caso SolidWorks. Las partes principales del modelo disefiadas fueron la base, el
soporte, la rueda de reaccion y el motor DC. Seguidamente, se exportan las piezas disefiadas y se procede a realizar simulaciones de
funcionamiento con la ayuda de Simulink y la libreria Simscape Multibody, este software se utilizd para analizar el comportamiento del
modelo a fuerzas externas y de la misma forma implementar un bucle de control para mantener el péndulo en equilibrio. Verificado el
comportamiento del sistema en las simulaciones, se procede a la implementacion real. Para la implementacion se utilizéd Arduino y sus
complementos, asi como distintos sensores para obtener las medidas de inclinacion del modelo y velocidad de la rueda y poder asi,
estabilizar el péndulo frente a perturbaciones externas.

NO

Disefio, implementacidn y control de un prototipo
de BallBot

UpPv

Profesional

Garcia Luengo,
Oscar

Casanova Calvo,
Vicente Fermin

En este Trabajo Fin de Master se va a disefiar y construir un prototipo de Ballbot (también llamado Ball Robot o en espafiol, aunque menos
utilizado, Robot bola). Se trata de un robot que estd en constante equilibrio sobre una bola, y por tanto a diferencia de la mayoria de robots
es capaz de moverse en cualquier direccion inmediatamente desde su posicidn de reposo sin tener que girar sobre si mismo. El principio de
funcionamiento del robot es muy parecido al de un péndulo invertido, aunque con la dificultad afiadida de que puede caer hacia cualquier
direccion. Para mantenerse en pie y desplazarse, el robot utiliza tres ruedas omnidireccionales accionadas por sus correspondientes
motores, que seran controlados mediante un microcontrolador. Dos acelerémetros, uno para el eje X y otro para el eje Y, seran los que
proporcionaran los angulos de inclinacién del robot. El trabajo se divide en dos partes principales; primero se realizard una etapa de
simulacion, en la que se utilizard la libreria Simscape Multibody de Matlab\Simulink para desarrollar un modelo de simulacién del robot, con
control manual y también un control automatico de trayectoria. La segunda etapa consiste en la implementacion real del robot y la
realizacion de pruebas de funcionamiento, para lo que se empleara Arduino como elemento de control

NO

Disefio, implementacion y control de un prototipo
de robot SCARA de 4 grados de libertad

UPV

Profesional

Lorente Romanos,
Roberto

Casanova Calvo,
Vicente Fermin

El objetivo principal del presente trabajo consiste en implementar un prototipo de robot de tipo SCARA de 4 grados de libertad que, a través
de una interfaz gréfica en el ordenador, facilite al usuario su control en modo manual y automético. El modo manual permite operar todas
las articulaciones de forma independiente (modo JOG) y también situar el efector final en una posicion XYZ definida (cinematica Inversa). En
el modo automatico, el usuario debe situar una pieza sobre una pantalla tactil y, el robot, tras recibir las coordenadas, calcula la trayectoria y
recoge adecuadamente la pieza. Con este propdsito, la metodologia ha seguir es la siguiente:

En primer lugar, se desarrollard un modelo de simulacion, empleando la libreria Simscape Multibody de Matlab/Simulink, para implementar
los modos anteriormente citados en diferentes simulaciones. Posteriormente, se hara un estudio del funcionamiento de los motores de
pasos de cara a dimensionarlos, implementarlos y controlarlos adecuadamente. En la segunda parte del trabajo se abordara la
implementacion real del robot. Una vez montado el robot, se procedera a configurar el sistema y a crear los programas de control. El robot
fisico incorporara un microcontrolador Arduino MEGA en combinacidn con una CNC-Shield que permitira el control coordinado de los
motores. Asimismo, se disefiard y programara una interfaz gréfica con el software Processing que mediante una comunicacion serie,
permitira enviar las drdenes del ordenador al robot.

NO
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10

Disefio, implementacion y control de un vehiculo
aerodeslizador (hovercraft)

UPV

Profesional

Maso Esteve,
Victor

Casanova Calvo,
Vicente Fermin

Este trabajo de final de master consistira en la simulacion y la posterior implementacion fisica de un aerodeslizador, conocido habitualmente
como hovercraft. Se trata de un vehiculo que emplea un ventilador para generar flujo de aire contra la superficie sobre la que se desliza,
generando un colchdn de aire que le permite desplazarse, reduciendo la friccion con el suelo. En la primera parte de este trabajo se
realizaran las diferentes piezas en Solidworks, que se emplearan para desarrollar un modelo de simulacién, utilizando la libreria Simscape
Multibody de Matlab/Simulink. Una vez la simulacién sea exitosa empezara la fase de la implementacion, la cual se basa en la impresion de
las piezas mediante impresoras 3D y la adquisicion de motores y piezas accesorias. Realizado el montaje, se llevara a cabo el control de los
motores y el control remoto del aerodeslizador, empleando Arduino como controlador.

NO

11

Disefio, implementacion y control remoto de una
plataforma de traccion de orugas

UPV

Profesional

Simpson Songel,
Edward

Casanova Calvo,
Vicente Fermin

El presente proyecto para realizar el Trabajo Final de Master trata del disefio, simulacion e implementacion de una plataforma con traccién
de orugas a pequefia escala para aplicaciones domésticas o industriales de pequefio tamafio. El uso de cadenas de oruga como elemento de
traccion permite dar mas versatilidad a las plataformas ya existentes, debido que a que esta puede funcionar de forma mas efectiva sobre
terrenos al aire libre que no estén bien acondicionados para ruedas convencionales. Es decir, terrenos tortuosos de tierra, arena o incluso
sobre determinados terrenos con lodo y barro. Dicha plataforma se podria utilizar para determinados robots auténomos que deben trabajar
en condiciones de terreno adverso. El disefio, se basara sobre una plataforma de modelismo ya existente en el mercado, pero se modelara
de forma esquematica con el programa de SolidWorks. La simulacion del sistema fisico se realizara mediante la libreria Simscape de
Matlab/Simulink para comprobar el funcionamiento.

La implementacion real se realizard empleando Arduino como dispositivo de control y una aplicacién mévil Android, comunicando por
Bluetooth, para el control manual de la trayectoria del vehiculo.

12

DISENO Y CONTROL DE UN HORNO MICROONDAS
MULTIMODO PARA MATERIAL GRANULAR.

Upv

Profesional

Mas | Vifies, Borja

Bernabeu Soler,
Enrique Jorge

El objetivo de este proyecto es conseguir una mejora en el funcionamiento y la eficiencia de un horno de microondas multimodo de baja
temperatura con un sistema de transporte de material basado en una cinta transportadora. El equipo se ha disefiado para el secado de
granos de arroz, ademas de desinfectar los granos de un insecto llamado gorgojo de arroz.El prototipo anterior tiene varios puntos de mejora
en el disefio mecanico para poder mejorar la eficiencia del horno. Ademas, se disefi6 con un sistema de control escaso y era necesario unos
conocimientos avanzados de la maquina para poder realizar pruebas. En cambio, ahora se implementa un sistema de control més avanzado,
para que cualquier operador con un breve manual pueda usar el equipo. Se implementa un intercambiador de aire para aumentar la
eficiencia y se solucionan los distintos disefios mecénicos del prototipo anterior. En la empresa IINNCEINNMAT SL nos encargamos tanto del
disefio inicial d la maquina como el ensamblaje de piezas con Autodesk Inventor, el disefio del cuadro eléctrico con AutoCAD Electrical, la
arquitectura de control del equipo y la programacién del SCADA con TIA Portal y WinCC.

13

Disefio y montaje de una tarjeta de adquisicion con
capacidad Edge Computing para la gestion
inteligente de electrolineras

UPV

Profesional

Sanchez Carrasco,
José

Quijano Lopez,
Alfredo

El presente trabajo consta en el disefio y montaje de un bloque de adquisicion de sefiales analégicas con capacidad Edge Computing para su
integracion en un sistema de monitorizacion y control inteligente de electrolineras. A lo largo del trabajo se realizara un estudio de las
variables de interés para el control y gestion de estaciones de recarga, asi como de la sensoria dedicada a la adquisicion de esta informacion.
Se analizaran las caracteristicas de sensores comerciales para caracterizar las sefiales que entraran en el bloque de adquisicion. Dichas
sefiales seran posteriormente filtradas y amplificadas para extraer de las mismas la informacidn de interés. Una vez tratadas, seran
digitalizadas para pasar esta informacién a un DSP en el cual se realice un tratamiento de datos local que permita el envio de un menor
volumen de datos al gestor Cloud de la instalacion. El sistema tendra capacidad de comunicacidn exterior mediante WI-FI. Una vez definidas
las especificaciones del sistema, se hara una seleccién de componentes comerciales con un andlisis de las diferentes alternativas aplicando
criterios técnicos y econémicos. Tras realizar la seleccion de componentes, se disefiara y montard el hardware del sistema y se programara
su firmware para la realizacidon de pruebas de concepto de su funcionamiento. Adicionalmente, se realizara un estudio para determinar los
margenes de error en la adquisicion de datos que tendra el sistema. Todo el sistema serd alimentado por la red de 230 Vac, por lo que se
disefiara un sistema de potencia junto a sus protecciones capaz de alimentar a todo el adquisidor de forma segura. Se disefiara
adicionalmente el encapsulado del circuito y se estudiara el montaje de este realizando un analisis estructural.

NO
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Optimizacion del modelo de simulacién del
Laboratorio LabDER para su uso en algoritmos
evolutivos.

UpPVv

Profesional

Carrién Serrano,
Jesus

Sanchez Diaz,
Carlos

El estudio y trabajo parte de un trabajo previo sobre el control predictivo en microrredes conectadas a la red eléctrica usando como sistema
de generacion fuentes energia renovable. El trabajo anterior empleaba LabView como soporte del algoritmo y en el actual se busca realizar
la migracién a Matlab. Asimismo, el anterior trabajo se realizaba sobre una microrred conectada a la red eléctrica y en el actual trabajo se
trata de un sistema de microrred aislado. El sistema de control hace uso de algoritmos evolutivos, los cuales conforman un modelo de
control predictivo, integrado en un conjunto de sistemas embebidos ubicados en Laboratorio de Recursos Energéticos Distribuidos. El trabajo
a realizar por el estudiante serd la optimizacidon y mejora de los procesos y codigo de control del sistema, el cual se divide en partes como la
determinacidén de la demanda, célculo de generacion de cada fuente renovable, balance de energia de la microrred entre otros. Se realizara
una modificaciéon y mejora del algoritmo para calcular la produccion de energia solar fotovoltaica, mas cercano a la realidad, estudiando
factores de pérdidas y correccion de la produccidon atendiendo a el envejecimiento del sistema. También se realizara un estudio mecanico de
la aerodindmica del aerogenerador y simulaciones de fallos de las diferentes piezas que lo conforman para determinar como afecta el
envejecimiento de los sistemas a la produccion de energia eléctrica y asi incorporar este comportamiento al modelo matematico. Ademas,
se realizardn ajustes y adiciones al control para tener en cuenta la vida util de los equipos, asi como de los mantenimientos preventivos. Para
realizar este trabajo de optimizacidon y mejora de los sistemas existentes, sera necesario conocimientos sobre ingenieria eléctrica,
electrénica, mecanica, informatica y sobre control de procesos para gestionarlo.

NO

15

Subestructuracion y Estrategias de Control
Descentralizadas para Estructuras Adaptativas

UPV

Investigadora

Fung Gasperi,
César Augusto

Rubio Montoya,
Francisco José

Este trabajo fin de master se centra en la validacion y ampliaciéon de un algoritmo para automatizar completamente el proceso de
subestructuracion de estructuras adaptativas y en la aplicacion de una estrategia descentralizada de control predictivo de modelos para
dichas estructuras. Debido a la gran demanda de materiales en el sector de la construccidn, se han probado e inventado diferentes
tecnologias para promover un consumo mas eficiente de los materiales con el fin de reducir los residuos de materiales y las emisiones de
gases contaminantes perjudiciales para el medio ambiente. El Collaborative Research Center 1244 cuenta con un edificio de demostracion en|
el campus de la Universidad de Stuttgart, que se utiliza para validar los métodos desarrollados. Este edificio incluye sensores y actuadores
que le permiten contrarrestar perturbaciones. El proyecto no sélo tiene un alcance técnico, sino que también se centra en el disefio y la
calidad del entorno desarrollado. El proyecto se realiza con Matlab y se divide en las siguientes partes: 1-El sistema se modela utilizando el
Método de los Elementos Finitos. Se utilizan métodos de discretizacion y se deduce una ecuacion diferencial de segundo orden que describe
la dindmica de la estructura mecénica. Debido al elevado nimero de grados de libertad del sistema, se aplica una reduccién de orden del
modelo para derivar un modelo adecuado para el disefio del controlador.2-El sistema se subestructura utilizando un algoritmo. Los
problemas que plantea la aplicacion de un controlador centralizado en sistemas multivariables son el considerable esfuerzo computacional,
el extenso cableado desde los actuadores hasta cada elemento y la manejabilidad del controlador. Ademas, si falla el controlador o hay que
hacer mantenimiento, todo el sistema tiene que ser detenido. Para descentralizar los controladores hay que subestructurar el sistema y
utilizar dos métodos de medida de la interaccion para investigar los acoplamientos entrada-salida del sistema. El método Relative Gain Array
evalUa las interacciones en las frecuencias discretas del sistema basandose en la matriz de la funcién de transferencia del sistema. El método
Participation Matrix se define en el dominio del tiempo y evalua las interacciones en toda la gama de frecuencias basandose en la
observabilidad y controlabilidad de las matrices de Gram. Con el método RGA, la mayor cantidad de subestructuras se agrupan en la parte
media e inferior, y con el método PM, las subestructuras se distribuyen mas en las partes media y superior del edificio.

3-Una vez definida una subestructura adecuada, se implementan dos métodos para aplicar una estrategia de control descentralizada basada
en diferentes estrategias de controlador. El regulador lineal-cuadratico es un controlador de realimentacién de estado basado en la
representacion del espacio de estado y en el concepto de control 6ptimo que funciona al minimo coste. El Control Predictivo de Modelo es
un algoritmo de retroalimentacion en linea que utiliza un modelo para predecir el proceso, controlarlo y satisfacer las restricciones. Ambos
controladores ofrecen prestaciones similares, pero el MPC consume mucha menos energia y satisface las restricciones de fuerza de los
actuadores. Ademas, los requisitos energéticos de los controladores MPC son significativamente inferiores a los de los controladores LQR. El
rendimiento de los controladores descentralizados también confirma que su implementacién es mejor que la del controlador centralizado.

NO
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Verificacion de conectores eléctricos en un motor
mediante IA embarcada en un robot colaborativo.

UpPVv

Profesional

Carrillo Garrido,
Alvaro

Patrao Herrero,
Ivén

El proyecto consiste en el procesado de imagenes para detectar el correcto conexionado de los distintos tipos de conectores del motor en
una linea de ensamblado automatizado, como parte del proceso de control de calidad.

Para ello se va usara inteligencia artificial (1A), configurando redes neuronales que sean capaces de verificar los conectores a través del
procesado de las imagenes por medio de una camara y el uso de robots colaborativos (cobots). El robot realizara un recorrido con la camara
de las distintas ubicaciones donde se encuentran dichos conectores y a su vez establecer comunicacion con el microcontrolador. El
microcontrolador, (en este caso se trata de la Jetson Nano), es el dispositivo usado para la ejecucion del programa encargado de procesar las
imagenes y establecer comunicacidn con el robot colaborativo.

El resultado final es un programa que establezca comunicacion Ethernet-IP Jetson-cobot siendo el microcontrolador capaz de controlar el
robot colaborativo para indicar el recorrido que debe de realizar y a su vez procesar las imagenes que son enviadas a través de la camara.
Cuando se detecte un conexionado clasificado como valido el microcontrolador manda una sefial al cobot de que avance al siguiente
conector y si se detecta un conexionado no vélido se activa una salida digital que estaria conectada a una alarma para comunicarle al
operario que se debe revisar dicho conector.

NO

17

Analysis of perception algorithms for autonomous
driving under adverse weather conditions

Movilidad

Investigadora

Medina Guerrero,
Anderson Lenin

Blanes Noguera,
Juan Francisco

La industria de la conduccién auténoma ha evolucionado significativamente en los ultimos afios. Muchas empresas privadas y grupos de
investigacion financiados con fondos publicos han conseguido mayores niveles de autonomia, siendo capaces de realizar pruebas con
vehiculos auténomos (AV, por sus siglas en inglés) en carreteras alrededor del mundo. Entre los principales médulos que conforman un
vehiculo auténomo, el nodo encargado de la percepcién desempefia un rol critico, dado que el resto de los médulos (planificacion de la
trayectoria, localizacion, o control) dependen de la informacidn recibida del sistema de percepcidn. A pesar del relativamente buen
rendimiento de los algoritmos de percepcidn actuales en condiciones meteoroldgicas favorables (cielos despejados), la percepcion en
condiciones meteoroldgicas desfavorables no ha recibido la misma atencidn. Por lo tanto, es de gran importancia aportar cualquier
informacidn relevante que contribuya al campo de estudio dedicado a hacer mas robustos los algoritmos de percepcion actuales. Para ello,
se realizaran las siguientes actividades como parte del trabajo de investigacion. Se utilizard el programa ANSYS AVxcelerate para generar
sefiales virtuales de un sensor LiDAR, incluyendo los efectos de lluvia principalmente, pero si es posible, también de nieve y niebla. Esta
informacidn seréd introducida en el entorno de simulacion creado con el programa CarMaker de IPG, el cual estara conectado
simultaneamente al software stack montado en el vehiculo auténomo BWM destinado a pruebas. Es decir, el método empleado es
simulacién Hardware-in-the-Loop (HIL), ya que algunos subcomponentes del vehiculo estaran integrados en el entorno de simulacién para
incorporar partes del sistema y asi obtener resultado que se asemejen mas a la realidad. La transferencia de datos entre el stack del vehiculo
y el entorno de simulacion se llevara a cabo mediante una interfaz especifica desarrollada por una empresa colaboradora externa. Se
pretende realizar varias pruebas siguiendo los procedimientos delineados por organizaciones de estandarizacion como la National Highway
Traffic Safety Administration (NHTSA). Posteriormente, se calcularan las métricas de evaluacién mas pertinentes (por ejemplo, precisién
promedio o tasa de verdaderos positivos y falsos positivos) con el fin de valorar el desempefio de los detectores de objetos utilizados
(CenterPoint and PointPillars). Esta informacion sera de ayuda para, por ejemplo, determinar la influencia de la lluvia en el rango de
deteccion del sensor LiDAR o la intensidad de la nube de puntos de este. En general y en Ultima instancia, el objetivo de este trabajo de fin
de master es aportar conocimiento y resultados relevantes que sirvan para aumentar la seguridad y el nivel de autonomia de los vehiculos
auténomos mediante la expansion del dominio operacional de disefio con el fin de incluir situaciones de condiciones meteoroldgicas
adversas.

18

Set up and control of a UR3 Robot using ROS2
Humble

Movilidad

Profesional

Jarque Pérez,
Diego

Pedrosa Sanchez,
Ana Maria

Este Trabajo de Fin de Master busca realizar el control de un brazo robético UR3 empleando Robotics Operative System 2 (ROS2),
concretamente la version Humble. El proyecto conllevara la configuracion del ordenador, el aprendizaje de los procedimientos de ROS2, el
analisis del controlador de UR, y la utilizacién de programas de simulacion, visualizacién (RViz) y analisis de datos (PlotJuggler). El objetivo
principal del proyecto es lograr el control de posicion y movimiento del robot, asi como investigar otros tipos de control y la herramienta
Movelt. Al finalizar el proyecto, se pretende haber alcanzado un entendimiento tedrico y practico de ROS2 Humble y sus aplicaciones en el
control de robots, concretamente del UR3.

NO

19

Robot auténomo para asistir a personas mayores o
con movilidad reducida en caso de caida.

Movilidad

Profesional

Piquer Blancas,
Ramon

Benlloch Ramos,
Vicente

El robot utiliza un cilindro hidraulico para levantar a la persona que necesita ayuda. Asimismo, cuenta con la capacidad de
desplazarse de forma auténoma hasta la habitacion en la que se encuentre dicha persona en la casa. Para ello, utiliza dos
motores brushless DC y una serie de sensores como parte de su sistema de conduccién auténoma.

NO
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INDUSTRIAL
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INGENIERIA EN BIOMEDICA
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Mansoor, Samak

Grado en Ingenieria Electrdnica Industrial y
Automatica

Universitat Politecnica de Valéncia

SE VALORA EN FASE 2

Morales Hernandez,
Alvaro

LICENCIATURA EN INGENIERIA
ELECTROMECANICA

INSTITUTO TECNOLOGICO DE APIZACO

SE VALORA EN FASE 2

Nufiez Hernandez, Daniel

INGENIERIA CIVIL MECANICA

UNIVERSIDAD DE SANTIAGO DE CHILE

SE VALORA EN FASE 2

Parra Ramos, Arturo
Favio

INGENIERIA MECANICA

UNIVERSITY OF HOUSTON

EXCLUIDO CAT 27/04/2023

Polleri Granda, Angel
Alejandro

INGENIERIA ELECTRONICA

Universidad Catdlica de Santa Maria de
Arequipa

SE VALORA EN FASE 2

Ruidiaz, Deiber

Energies renovables i sostenibilitat

Universidad de Barcelona

SE VALORA EN FASE 2

Sacoto Machare, Alex

INGENIERIA MECANICA

Escuela Superior Politecnica del Litoral

SE VALORA EN FASE 2

Tapia Chicaiza, Alvaro

INGENIERO/A EN ELECTRONICA'Y
AUTOMATIZACION

ESCUELA SUPERIOR POLITECNICA DE
CHIMBORAZO

SE VALORA EN FASE 2

Tu, Rong

Grado en Ingenieria Mecdnica

Universitat Politecnica de Valéncia

SE VALORA EN FASE 2




EVALUACIONES ALTERNATIVAS-DISPENSAS CAT 11-05-2023
MASTER UNIVERSITARIO EN INGENIERIA MECATRONICA

CURSO 2022-2023

ALUMNO ASI ASIGNATURA EVAL_ALT EVAL_ALTERNATIVA_TEXTO PERIODO PROFESOR_RESP

Realizara por su cuenta las practicas que corresponden a los Eléctricos y Electronicos

(P2, P5, P7). Se entregaran en las mismas fechas que el resto de
LLANES o compafieros.Realizara los trabajos: anexo 1 (primer parcial) y anexo 2 (segundo
GABALDON, 32913 Electromcva de i parcial). Puede hacerlo con algin compaﬁerc? si puede compaginarse con Semestre B Orts Grau, Salvador
JORDI Potencia alguno.Para los examenes, se haran en las mismas fechas previstas para el resto de

compafieros.Cada uno de los dos parciales tiene un test y un problema, entrando la

siguiente materia:Parcial 1: Test de teoria del Tema 2 y Anexo 1. Problema Tema

2.Parcial 2: Test de teoria del Tema 3.2 (rectificadores trifasicos), Tema 4.2

(inversores trifasicos) y Anexo 2. Problema Tema 3 (rectificadores trifasicos).

No es necesaria una evaluacion alternativa ya que esta se realiza mediante ejercicios
LLANES L . practicos y un proyecto de anaisis con el software ANSYS, con la correspondiente , ,

Disefio Mediante . i J Tarancén Caro, José

GABALDON, 32912 Elementos Finitos No entrega de informes, que pueden llevarse a cabo de forma no presencial. Se hara un Semestre B Enrique
JORDI seguimiento del trabajo realizado mediante tutorias presenciales o por

videollamada.
LLANES Dindmica de Sistemas Se utilizaran los mismos elementos de evaluacién que para el resto de Rubio Montoya
GABALDON, 32911 . No alumnos.Escuetamente se basa en la entrega de los trabajos solicitados, la Semestre B . !
JORDI Mecanicos exposicion y el examen. Francisco Jose
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Director ETSID <director@etsid.upv.es>

RV: Enquesta d'opinid sobre la gestio de titols oficials / Encuesta de opinién sobre la gestién de titulos oficiales
Para ‘Director’
cco  ['pdisiads-etsid@upv.es’; [ |'pdi-noads-etsid@upv.es’
ﬁ Mensaje reenviado el 30/03/2022 8:43.

De: Servicio de Evaluacidn, Planificacién y Calidad [mailto:sepg@upv.es]

Enviado el: martes, 17 de mayo de 2022 10:19

Para:

Asunto: Enguesta d'opinié sobre la gestid de titols oficials / Encuesta de opinidn sobre la gestién de titulos oficiales

Benvolgut/a company/a,

La UPV té implantat un sistema de garantia de qualitat per als seus titols oficials que permet als responsables dels mateixos definir i desenvolupar accions de millora.

Per a agd es fa necessani recaptar l'opinié dels diferents grups d'interés implicats sobre la gestid del titol. Atés que participes aquest curs 2021/2022 en un o diversos titols com a docent, sol-licitem la teua col-laboraciéd per a respondre al segiient giiestionari web. Emplenar-ho no et portara més

d'un parell de minuts per titol (fins a un maxim de 5 titols si participes en diversos), ja que només consta de 7 preguntes curtes.

https-/encuesta upv es/index php/332145?token=nE3X0ik2VQeJeG5&lano=es

Adquest enllag a 'enquesta és personalitzat, no s'ha de compartir. També esta disponible en la teua intranet. en la Seccid Serveis, sota l'apartat Avaluacid, Planificacié i Qualitat: Enquestes de satisfaccid. El qiiestionari estara actiu fins al dia 31 de maig de 2022.

L'enquesta és confidencial i els resultats tractats de manera agregada. Agraint per endavant la teva col-laboracid, rep una cordial salutacié.

Server d'Avaluacio, Planificacio 1 Qualitat

Estimado/a compafiero/a,

La UPV tiene implantado un sistema de garantia de calidad para sus titulos oficiales que permite a los responsables de los mismos definir e desarrollar acciones de mejora.

Para ello se hace necesario recabar la opinion de los distintos grupos de interés implicados sobre la gestion del titulo. Dado que participas este curso 2021/2022 en uno o varios titulos como docente. solicitamos tu colaboracion para responder al siguiente cuestionario web. Cumplimentarlo no te

llevara mas de un par de minutos por titulo (hasta un maximo de 5 titulos si participas en varios), ya que solo consta de 7 preguntas cortas.

https-/encuesta upv esfindex php/332145%oken=nE3X0ik?VQeJcG5&lano=es

Q

Zoom

Zoom
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24/5/23, 11:51 TIBI

TIBI Escuela Técnica Superior de Ingenieria del Disefo

M /Listado de envios/Detalle de mensaje

Detalle de mensaje (Terminado)

Fecha
2023-05-24 10:39:40

Correctos
3824

Erréneos
0

Pendientes
0

Asunto
Enquesta d'opinié sobre la gestid de titols oficials / Encuesta de opinién sobre la gestion de titulos
Texto (HTML)

La ETSID, us anima a participar en aquesta enquesta, a fi de millorar les nostres titulacions.

Gracies! Salutacions.

La ETSID, os anima a participar en esta encuenta, al objeto de mejorar nuestras titulaciones.

Gracias! Un saludo.

Benvolgut alumnat,

La UPV té implantat un sistema de garantia de qualitat per als seus titols oficials que permet
als responsables dels mateixos definir i desenvolupar accions de millora.

Per a aco es fa necessari recaptar 1'opinid dels diferents grups d'interes implicats sobre la gestio
del titol. Ates que participes aquest curs 2022/2023 en un o diversos titols com a docent,
sol-licitem la teua col-laboraci6 per a respondre al segiient qiliestionari web. Emplenar-ho no et
portara més d'un parell de minuts per titol (fins a un maxim de 5 titols si participes en
diversos), ja que només consta de 7 preguntes curtes.

https://encuesta.upv.es/index.php/298425?token=f4GhCoJblgEnkhn&lang=es

Aquest enllag a l'enquesta €s personalitzat, no s'ha de compartir. També¢ esta disponible en la
teua intranet, en la Secci6 Serveis, sota l'apartat Avaluacio, Planificaci6 i Qualitat: Enquestes

https://aplicat.upv.es/tibi-ng/#/mensaje/79509

S/
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24/5/23, 11:51 TIBI

TIBI Escuela Técnica Superior de Ingenieria del Disefo
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Servei d'Avaluaci6, Planificacié 1 Qualitat

Estimado alumnado,

La UPV tiene implantado un sistema de garantia de calidad para sus titulos oficiales que
permite a los responsables de los mismos definir e desarrollar acciones de mejora.

Para ello se hace necesario recabar la opinion de los distintos grupos de interés implicados
sobre la gestion del titulo. Dado que participas este curso 2022/2023 en uno o varios titulos
como docente, solicitamos tu colaboracion para responder al siguiente cuestionario web.
Cumplimentarlo no te llevard mas de un par de minutos por titulo (hasta un maximo de 5
titulos si participas en varios), ya que solo consta de 7 preguntas cortas.

https://encuesta.upv.es/index.php/298425?token=f4GhCoJblgEnkhn&lang=es

Este enlace a la encuesta es personalizado, no se debe compartir. También estd disponible en tu
intranet, en la Seccion Servicios, bajo el apartado Evaluacion, Planificacion y Calidad:
Encuestas de satisfaccion. El cuestionario estard activo hasta el dia 2 de junio de 2023.

La encuesta es confidencial y los resultados tratados de manera agregada. Agradeciendo de
antemano tu colaboracion, recibe un cordial saludo.

Servicio de Evaluacion, Planificacion y Calidad

S/

Universitat Politecnica de Valéencia © 2023

Tel.

H
[

(+34) 96 387 70 00

https://aplicat.upv.es/tibi-ng/#/mensaje/79509
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24/5/23, 11:52 TIBI

TIBI Escuela Técnica Superior de Ingenieria del Disefo

M /Listado de envios/Detalle de mensaje

Detalle de mensaje (Terminado)

Fecha
2023-05-24 10:37:11

Correctos
516

Erréneos
0

Pendientes
0

Asunto
Enquesta d'opinié sobre la gestid de titols oficials / Encuesta de opinién sobre la gestion de titulos
Texto (HTML)

La ETSID, us anima a participar en aquesta enquesta, a fi de millorar les nostres titulacions.

Gracies! Salutacions.

La ETSID, os anima a participar en esta encuenta, al objeto de mejorar nuestras titulaciones.

Gracias! Un saludo.

Benvolgut/a company/a,

La UPV té implantat un sistema de garantia de qualitat per als seus titols oficials que permet
als responsables dels mateixos definir i desenvolupar accions de millora.

Per a aco es fa necessari recaptar 1'opinid dels diferents grups d'interes implicats sobre la gestio
del titol. Ates que participes aquest curs 2022/2023 en un o diversos titols com a docent,
sol-licitem la teua col-laboraci6 per a respondre al segiient qiliestionari web. Emplenar-ho no et
portara més d'un parell de minuts per titol (fins a un maxim de 5 titols si participes en
diversos), ja que només consta de 7 preguntes curtes.

https://encuesta.upv.es/index.php/298425?token=f4GhCoJblgEnkhn&lang=es

Aquest enllag a l'enquesta €s personalitzat, no s'ha de compartir. També¢ esta disponible en la
teua intranet, en la Secci6 Serveis, sota l'apartat Avaluacio, Planificaci6 i Qualitat: Enquestes

https://aplicat.upv.es/tibi-ng/#/mensaje/79506

S/
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TIBI Escuela Técnica Superior de Ingenieria del Disefo
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Servei d'Avaluaci6, Planificacié 1 Qualitat

Estimado/a compaifiero/a,

La UPV tiene implantado un sistema de garantia de calidad para sus titulos oficiales que
permite a los responsables de los mismos definir e desarrollar acciones de mejora.

Para ello se hace necesario recabar la opinion de los distintos grupos de interés implicados
sobre la gestion del titulo. Dado que participas este curso 2022/2023 en uno o varios titulos
como docente, solicitamos tu colaboracion para responder al siguiente cuestionario web.
Cumplimentarlo no te llevard mas de un par de minutos por titulo (hasta un maximo de 5
titulos si participas en varios), ya que solo consta de 7 preguntas cortas.

https://encuesta.upv.es/index.php/298425?token=f4GhCoJblgEnkhn&lang=es

Este enlace a la encuesta es personalizado, no se debe compartir. También estd disponible en tu
intranet, en la Seccion Servicios, bajo el apartado Evaluacion, Planificacion y Calidad:
Encuestas de satisfaccion. El cuestionario estard activo hasta el dia 2 de junio de 2023.

La encuesta es confidencial y los resultados tratados de manera agregada. Agradeciendo de
antemano tu colaboracion, recibe un cordial saludo.

Servicio de Evaluacion, Planificacion y Calidad

S/

Universitat Politecnica de Valéencia © 2023

Tel.

H
[

(+34) 96 387 70 00

https://aplicat.upv.es/tibi-ng/#/mensaje/79506
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Tweets de @ETSID

Q1 Qs ®

— etsid_upv .
- @ETSID - 18 may.

TU OPINION es IMPORTANTE

Ayuda a mejorar la calidad de nuestros titulos
constestando una breve encuesta que habras
recibido en tu email como alumno de la
@ETSID.

Mo tardaras mas de un minuto y nos ayudara
a mejorar.

El plazo finaliza el 1 de JUNIO. #titulos
#encuesta




MECATRONICA

Indicar el grado de trabajo de los resultados de aprendizaje:

0 = no se trabaja
1 = se trabaja minimamente (podria haber evidencias)
2 = se trabaja bastante (hay evidencias)

3 = se trabaja mucho (hay evidencias)

ETSID

CT-1 COMPROMISO SOCIALY MEDIOAMBIENTAL

Valorar las consecuencias
éticas de las decisiones a
tomar en una situacion
concreta, considerando el
impacto en la sociedad y la

Emitir juicios informados
sobre el tratamiento de la
sostenibilidad y del cambio

Demostrar concienciacion
sobre el respeto a la
diversidad y a los principios
de accesibilidad universal y

Contribuir en el disefio,
desarrollo y ejecucion de
soluciones que den
respuesta a demandas
sociales, teniendo en

o climatico. disefio para todas las cuenta como referente los
reslpo.nsabllldad. enla personas. Objetivos de Desarrollo
practica profesional. Sostenible.

Profesor codigo ASIGNATURA CURSO RA-1.1 RA-1.2 RA-1.3 RA-1.4
Rubio Montoya, Francisco José 32911 Dindmica de Sistemas Mecdnicos 1

Tarancon Caro, José Enrique 32912 Disefio Mediante Elementos Finitos 1

Zotovic Stanisic, Ranko 32919 Robdtica 1

Pitarch Pérez, José Luis 32922 Sistemas de Medicién y Actuacion 1 0 0 0 0
Orts Grau, Salvador 32913 Electronica de Potencia 1

Benlloch Ramos, Vicente 32914 Modelado y Control de Maquinas Eléctricas 1

Sapena Bafid, Angel 32915 Accionamientos Electromecanicos 2

Esparza Peidro, Alicia 32918 Automatizacion Distribuida 1 0 0 0 0
Blasco Giménez, Ramon Manuel 32917 Técnicas Avanzadas de Control 1

Casanova Calvo, Vicente Fermin 32916 Control Aplicado de Sistemas Mecatrdnicos 2

Gimeno Sales, Francisco José 32920 Disefio Electréonico Avanzado 2

Serrano Martin, Juan José 32921 Sistemas Embebidos 2

Bernabeu Soler, Enrique Jorge 32910 Automatizacién 1

Donderis Quiles, Vicente 32903 Instalaciones Eléctricas 1

Hurtado Pérez, Elias José 32904 Maquinas Eléctricas 1

Diez Ruano, José Luis 32908 Control Automatico 1

Gil Sanchez, Luis 32909 Electrénica e Instrumentacion 1

Pedrosa Sanchez, Ana Maria 32905 Comportamiento de Materiales en Servicio 1

Denia Guzman, Francisco David 32906 Disefio de Maquinas 1

Cuadrado Iglesias, Juan Ignacio 32907 Mecdnica de Maquinas 1 0 0 0 0




MECATRONICA

Indicar el grado de trabajo de los resultados de aprendizaje:

0 = no se trabaja
1 = se trabaja minimamente (podria haber evidencias)
2 = se trabaja bastante (hay evidencias)

3 = se trabaja mucho (hay evidencias)

ETSID

CT-2 INNOVACION Y CREATIVIDAD

Identificar nuevos retos,
proyectos u oportunidades
de mejora en el ambito de
la disciplina alineados con

tendencias y avances

Proponer soluciones
creativas para responder
satisfactoriamente a
necesidades y problemas
reales de la sociedad.

Evaluar, de manera critica
y constructiva, las ventajas
y las oportunidades de
diferentes soluciones a un
mismo problema.

Demostrar una actitud
emprendedora en el
disefio, desarrollo y

ejecucion de soluciones

gue supongan una
novedad o avance en el

futuros. ambito de la disciplina.

Profesor codigo ASIGNATURA CURSO RA-2.1 RA-2.2 RA-2.3 RA-2.4
Rubio Montoya, Francisco José 32911 Dindmica de Sistemas Mecénicos 1

Tarancén Caro, José Enrique 32912 Disefio Mediante Elementos Finitos 1

Zotovic Stanisic, Ranko 32919 Robdtica 1

Pitarch Pérez, José Luis 32922 Sistemas de Medicién y Actuacion 1 0 0 1 0
Orts Grau, Salvador 32913 Electronica de Potencia 1

Benlloch Ramos, Vicente 32914 Modelado y Control de Maquinas Eléctricas 1

Sapena Bafid, Angel 32915 Accionamientos Electromecanicos 2

Esparza Peidro, Alicia 32918 Automatizacion Distribuida 1 0 0 0 0
Blasco Giménez, Ramon Manuel 32917 Técnicas Avanzadas de Control 1

Casanova Calvo, Vicente Fermin 32916 Control Aplicado de Sistemas Mecatrénicos 2

Gimeno Sales, Francisco José 32920 Disefio Electréonico Avanzado 2

Serrano Martin, Juan José 32921 Sistemas Embebidos 2

Bernabeu Soler, Enrique Jorge 32910 Automatizacién 1

Donderis Quiles, Vicente 32903 Instalaciones Eléctricas 1

Hurtado Pérez, Elias José 32904 Maquinas Eléctricas 1

Diez Ruano, José Luis 32908 Control Automatico 1

Gil Sanchez, Luis 32909 Electrdnica e Instrumentacion 1

Pedrosa Sanchez, Ana Maria 32905 Comportamiento de Materiales en Servicio 1

Denia Guzman, Francisco David 32906 Disefio de Maquinas 1

Cuadrado Iglesias, Juan Ignacio 32907 Mecdénica de Maquinas 1 0 0 0 0




MECATRONICA

Indicar el grado de trabajo de los resultados de aprendizaje:

0 = no se trabaja
1 = se trabaja minimamente (podria haber evidencias)
2 = se trabaja bastante (hay evidencias)

3 = se trabaja mucho (hay evidencias)

ETSID

CT-3 TRABAJO EN EQUIPO Y LIDERAZGO

Funcionar eficazmente en
un equipo cuyos miembros
juntos brinden liderazgo y
creen un entorno
colaborativo e inclusivo en

Identificar los roles y
destrezas para operar en
equipos multidisciplinares

con diferentes perfiles

Colaborar de manera
proactiva en el desarrollo
del trabajo, estableciendo

metas y cumpliendo

Contribuir a la busqueda
de soluciones a retos o
proyectos, demostrando
empatia y asertividad a la
hora de compartir ideas,
reflexiones y argumentos

la organizacién y profesionales. objetivos. )
coordinacion del trabajo. en el seno del'trabajo
colaborativo.

Profesor codigo ASIGNATURA CURSO RA-3.1 RA-3.2 RA-3.3 RA-3.4
Rubio Montoya, Francisco José 32911 Dindmica de Sistemas Mecénicos 1

Tarancén Caro, José Enrique 32912 Disefio Mediante Elementos Finitos 1

Zotovic Stanisic, Ranko 32919 Robdtica 1

Pitarch Pérez, José Luis 32922 Sistemas de Medicién y Actuacion 1 1 0 0 1

Orts Grau, Salvador 32913 Electronica de Potencia 1

Benlloch Ramos, Vicente 32914 Modelado y Control de Maquinas Eléctricas 1

Sapena Bafid, Angel 32915 Accionamientos Electromecanicos 2

Esparza Peidro, Alicia 32918 Automatizacion Distribuida 1 1 0 1 0
Blasco Giménez, Ramon Manuel 32917 Técnicas Avanzadas de Control 1

Casanova Calvo, Vicente Fermin 32916 Control Aplicado de Sistemas Mecatrénicos 2

Gimeno Sales, Francisco José 32920 Disefio Electréonico Avanzado 2

Serrano Martin, Juan José 32921 Sistemas Embebidos 2

Bernabeu Soler, Enrique Jorge 32910 Automatizacién 1

Donderis Quiles, Vicente 32903 Instalaciones Eléctricas 1

Hurtado Pérez, Elias José 32904 Maquinas Eléctricas 1

Diez Ruano, José Luis 32908 Control Automatico 1

Gil Sanchez, Luis 32909 Electrdnica e Instrumentacion 1

Pedrosa Sanchez, Ana Maria 32905 Comportamiento de Materiales en Servicio 1

Denia Guzman, Francisco David 32906 Disefio de Maquinas 1

Cuadrado Iglesias, Juan Ignacio 32907 Mecdénica de Maquinas 1 1 0 1 1




Indicar el grado de trabajo de los resultados de aprendizaje:

0 = no se trabaja

MECATRONICA

1 = se trabaja minimamente (podria haber evidencias)
2 = se trabaja bastante (hay evidencias)
3 = se trabaja mucho (hay evidencias)

CT-4 COMUNICACION EFECTIVA

Estructurar el discurso
para favorecer la
comprension de los
objetivos, acciones y/o
resultados de un trabajo

Desarrollar textos
profesionales o informes
cientifico-técnicos segun
las convenciones propias

de la disciplina.

Adaptar la organizacion de
contenidos y el uso del
lenguaje, verbal y no
verbal, para argumentar en
diversas situaciones y/o

Demostrar destreza en la
comunicacion digital
utilizando medios de

apoyo variados y

adaptados a la situacion y

ETSID

propio. ante diversas audiencias. a la audiencia.

Profesor codigo ASIGNATURA CURSO RA-4.1 RA-4.2 RA-4.3 RA-4.4
Rubio Montoya, Francisco José 32911 Dindmica de Sistemas Mecénicos 1

Tarancén Caro, José Enrique 32912 Disefio Mediante Elementos Finitos 1

Zotovic Stanisic, Ranko 32919 Robdtica 1

Pitarch Pérez, José Luis 32922 Sistemas de Medicién y Actuacion 1 1 2 0 2
Orts Grau, Salvador 32913 Electronica de Potencia 1

Benlloch Ramos, Vicente 32914 Modelado y Control de Maquinas Eléctricas 1

Sapena Bafid, Angel 32915 Accionamientos Electromecanicos 2

Esparza Peidro, Alicia 32918 Automatizacion Distribuida 1 0 0 0 0
Blasco Giménez, Ramon Manuel 32917 Técnicas Avanzadas de Control 1

Casanova Calvo, Vicente Fermin 32916 Control Aplicado de Sistemas Mecatrénicos 2

Gimeno Sales, Francisco José 32920 Disefio Electréonico Avanzado 2

Serrano Martin, Juan José 32921 Sistemas Embebidos 2

Bernabeu Soler, Enrique Jorge 32910 Automatizacién 1

Donderis Quiles, Vicente 32903 Instalaciones Eléctricas 1

Hurtado Pérez, Elias José 32904 Maquinas Eléctricas 1

Diez Ruano, José Luis 32908 Control Automatico 1

Gil Sanchez, Luis 32909 Electrdnica e Instrumentacion 1

Pedrosa Sanchez, Ana Maria 32905 Comportamiento de Materiales en Servicio 1

Denia Guzman, Francisco David 32906 Disefio de Maquinas 1

Cuadrado Iglesias, Juan Ignacio 32907 Mecdénica de Maquinas 1 2 2 1 2




MECATRONICA

Indicar el grado de trabajo de los resultados de aprendizaje:

0 = no se trabaja
1 = se trabaja minimamente (podria haber evidencias)
2 = se trabaja bastante (hay evidencias)

3 = se trabaja mucho (hay evidencias)

ETSID

CT-5 RESPONSABILIDAD Y TOMA DE DECISIONES

Resolver problemas
complejos, de manera
auténoma, en el ambito de

Extraer conclusiones de los

trabajos e investigaciones

practicas o experimentales
realizadas de manera

Demostrar iniciativa para
organizar el trabajo propio,
gestionando el esfuerzoy
el tiempo dedicado a

Aplicar de manera efectiva
técnicas relacionadas con
la basqueda bibliografica y
el uso de fuentes de datos

la disciplina. X alcanzar los objetivos y | fiables u otros sistemas de
autonoma. metas propuestas. informacion.

Profesor codigo ASIGNATURA CURSO RA-5.1 RA-5.2 RA-5.3 RA-5.4
Rubio Montoya, Francisco José 32911 Dindmica de Sistemas Mecénicos 1

Tarancén Caro, José Enrique 32912 Disefio Mediante Elementos Finitos 1

Zotovic Stanisic, Ranko 32919 Robdtica 1

Pitarch Pérez, José Luis 32922 Sistemas de Medicién y Actuacion 1 2 3 0 1
Orts Grau, Salvador 32913 Electronica de Potencia 1

Benlloch Ramos, Vicente 32914 Modelado y Control de Maquinas Eléctricas 1

Sapena Bafid, Angel 32915 Accionamientos Electromecanicos 2

Esparza Peidro, Alicia 32918 Automatizacion Distribuida 1 2 0 1 0
Blasco Giménez, Ramon Manuel 32917 Técnicas Avanzadas de Control 1

Casanova Calvo, Vicente Fermin 32916 Control Aplicado de Sistemas Mecatrénicos 2

Gimeno Sales, Francisco José 32920 Disefio Electréonico Avanzado 2

Serrano Martin, Juan José 32921 Sistemas Embebidos 2

Bernabeu Soler, Enrique Jorge 32910 Automatizacién 1

Donderis Quiles, Vicente 32903 Instalaciones Eléctricas 1

Hurtado Pérez, Elias José 32904 Maquinas Eléctricas 1

Diez Ruano, José Luis 32908 Control Automatico 1

Gil Sanchez, Luis 32909 Electrdnica e Instrumentacion 1

Pedrosa Sanchez, Ana Maria 32905 Comportamiento de Materiales en Servicio 1

Denia Guzman, Francisco David 32906 Disefio de Maquinas 1

Cuadrado Iglesias, Juan Ignacio 32907 Mecdénica de Maquinas 1 2 0 2 2




Evaluacion con

Prueba practica de

MATERIA TIPO Examen/defensa Prueba escrita Tral?aj?s Proyecto Observacion participacion del |laboratorio/campo/
oral académicos . . L.
estudiantado informatica/aula
Control Avanzado OB 0-20 0-75/0-80 0-80/0-100 0-15/0-100 0-20/0-30 0-20 0-50
Disefio Mecanico Avanzado OB 0-20 0-40/0-80 0-60/0-100 0-20/0-100 0-30 0-10/0-20 0-50
E:“tm“'“ de Potenciay Accionamientos) g 0-20 0-70/0-80 0-50/0-100 0-30/0-100 0-30 0-20 0-50
ectromecanicos
Robdtica (0]} 0-20 0-55/0-80 0-45/0-100 0-15/0-100 0-10/0-30 0-20 0-50
Sistemas de Medicién y Actuacién OB 0-20 0-55/0-80 0-45/0-100 0-30/0-100 0-30 0-20 0-50
Sistemas Electrénicos y Embebidos OB 0-20 0-50/0-80 0-70/0-100 0-15/0-100 0-30 0-20 0-50
fundamentos Techologicos de 0B 0-17,5/0-20 0-60/0-80 0-40/0-50 0-15/0-50 0-30 0-20 0-50
utomatica
Fundamentos Tecnoldgicos Eléctricos oP 0-20 0-75/0-80 0-40/0-50 0-15/0-50 0-10/0-30 0-20 0-50
Fundamentos Tecnoldgicos Electrénicos op 0-20 0-80 0_40/0_50 0_15/0_50 0_20/0_30 0-20 0-50
y de Control
Fundamentos Tecnoldgicos Mecanicos oP 30-50/0-20 0-70/0-80 0-30/0-50 0-50 0-15/0-30 0-20 0-50
Trabajo Fin de Master TF 0-25/10-25 0-75/0-90 0-90




