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Robótica Vestible

I.-Identificación de la Asignatura

Tipo OBLIGATORIA

Período de impartición 1 curso, 1S semestre

Nº de créditos 3

Idioma en el que se imparte Castellano

II.-Presentación

La asignatura Robótica Vestible del Máster U. en Ingeniería para la Discapacidad y la Rehabilitación, se centra en el

estudio, diseño y aplicación de tecnologías robóticas portables que asisten, mejoran o restauran funciones motoras en personas

con discapacidad o en procesos de rehabilitación. El objetivo principal de esta asignatura es proporcionar al alumnado las

competencias necesarias para participar en el desarrollo de soluciones robóticas vestibles centradas en el usuario, con un

enfoque inclusivo y orientado a la mejora de la calidad de vida. Se abordarán aspectos clave como la programación de

algoritmos de control, la generación de patrones de asistencia, la integración sensorial y motora o la evaluación funcional de los

dispositivos. Además, se fomentará el pensamiento crítico y la innovación mediante el análisis de casos reales, el trabajo en

equipo multidisciplinar y la realización de proyectos prácticos.

II.B-Presentación en inglés

The course Wearable Robotics in the Master's Degree in Engineering for Disability and Rehabilitation focuses on the study,

design, and application of wearable robotic technologies that assist, enhance, or restore motor functions in individuals with

disabilities or undergoing rehabilitation. The main objective of this course is to provide students with the necessary skills to

participate in the development of user-centered wearable robotic solutions, with an inclusive approach aimed at improving quality

of life. Key topics covered include control algorithm programming, generation of assistance patterns, sensory and motor

integration, and functional evaluation of devices. Additionally, critical thinking and innovation will be encouraged through the

analysis of real cases, multidisciplinary teamwork, and the completion of practical projects.

III.-Resultados de Aprendizaje

CON4. Conocer las características y funcionamiento de la instrumentación biomédica y los sistemas robóticos sociales y de

rehabilitación.

CON5. Comprender las características de las tecnologías de asistencia a la movilidad, así como sus ámbitos de utilización.

CON6. Determinar los fundamentos de diseño y aplicaciones de los robots de asistencia al movimiento.

HAB3. Aplicar las herramientas matemáticas específicas para desarrollar modelos biomecánicos basados en dinámica inversa y

directa para el análisis del movimiento.
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Robótica Vestible

 Leyenda para las titulaciones no adaptadas al RD 822/21: CB - competencias básicas, CG - competencias generales, CE - competencias

específicas, CT - competencias transversales.

•

 Leyenda para las titulaciones adaptadas al RD 822/21: CON - conocimientos, COM - competencias, HAB - habilidades.•
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Robótica Vestible

IV.-Contenido

IV.A.-Temario de la asignatura

La asignatura se encuentra dividida en 4 temas:

Introducción a la Robótica Vestible1.

Consideraciones tecnológicas: sensores y actuadores2.

Control de órtesis y prótesis robóticas3.

Realimentación sensorial aumentada4.

IV.B.-Actividades formativas

Tipo Descripción

Asistencia a clases teóricas
Clases magistrales sobre los contenidos teóricos de la

asignatura.

Prácticas
Programación y simulación de estrategias de control en un

exoesqueleto robótico didáctico.

Trabajos colectivos
Trabajos grupales sobre trabajos de investigación en robótica

vestible,

Presentaciones orales Exposiciones sobre los trabajos realizados.
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Robótica Vestible

V.-Tiempo de trabajo del alumnado (30h grado y 25h máster)

Clases teóricas 15

Clases de resolución de ejercicios, problemas, casos, etc. 2

Prácticas en laboratorios experimentales, tecnológicos,

clínicos, campo, etc.
4

Realización de pruebas 3

Tutorías académicas 6

Actividades relacionadas: jornadas, seminarios, etc. 0

Preparación de clases teóricas 0

Preparación de prácticas/ejercicios/casos 20

Preparación de pruebas 25

Total de horas de trabajo del alumnado 75

VI.-Metodología y plan de trabajo

Tipo Periodo Contenido

Clases Teóricas Semana 1 a Semana 4
Clases magistrales sobre los contenidos

teóricos de la asignatura.

Prácticas Semana 5 a Semana 6
Prácticas sobre el control de

exoesqueletos robóticos.

Pruebas Semana 6 a Semana 6 Exposición sobre trabajos grupales
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Robótica Vestible

VII.-Método de evaluación

El modelo de evaluación general es la evaluación continua, tal como establece el Reglamento de evaluación de los resultados

de aprendizaje de la Universidad Rey Juan Carlos.

Deberán utilizarse todos los sistemas de evaluación establecidos para la asignatura en la memoria de la titulación, excepto

aquellos que tuviesen una ponderación mínima del 0%, que podrán utilizarse en los cursos académicos en los que el

profesorado lo considere oportuno. Cada uno de los sistemas de evaluación podrá ser aplicado mediante una o más actividades

de evaluación, coherentes con ese sistema. Ninguna de las actividades de evaluación podrá superar individualmente el 60% de

la calificación global de la asignatura.

La suma de las actividades de evaluación no revaluables no podrá superar el 40% de la calificación global de la asignatura y, en

general, no deberían tener nota mínima (salvo en el caso de actividades de carácter práctico en las que, estrictamente, no

pudieran reproducirse en la convocatoria extraordinaria las condiciones de evaluación de la convocatoria ordinaria).

El alumnado que no consiga superar la asignatura en la convocatoria ordinaria, o no se hayan presentado, podrán presentarse

a la convocatoria extraordinaria únicamente a las actividades de evaluación revaluables no superadas.

La distribución y características de las actividades de evaluación son las que se describen a continuación.

VII.A.- Descripción de las actividades de evaluación y su ponderación

La evaluación de la asignatura se realizará mediante las siguientes pruebas:

Examen escrito sobre los contenidos teórico-prácticos de la asignatura. Se realizará presencialmente en la

convocatoria ordinaria, y constituirá el 60% de la nota final de la asignatura. La calificación mínima para aprobar la

asignatura será de un 5 sobre 10. Si la nota del examen escrito es inferior a 5, la nota máxima que figurará en actas será de

4,5 puntos. Será reevaluable en convocatoria extraordinaria.

1.

Memoria de prácticas de simulación y laboratorio. Se realizará la entrega de una memoria sobre los contenidos prácticos

de la asignatura. Constituirá el 20% de la nota final de la asignatura, no tiene calificación mínima para aprobar la asignatura

y no será reevaluable en convocatoria extraordinaria debido a que debe realizarse justo al finalizar el trabajo de laboratorio,

cuando la experiencia práctica es reciente.

2.

Entrega y presentación de un trabajo sobre artículos científicos sobre robótica vestible. Se realizará la entrega y

exposición en clase de un trabajo sobre resultados de investigación en el campo de la robótica vestible. Constituirá el 20%

de la nota final de la asignatura, no tiene calificación mínima para aprobar la asignatura y no será reevaluable en

convocatoria extraordinaria, pues no es posible garantizas las mismas condiciones de evaluación en las exposiciones.

3.

VII.B.- Evaluación del alumnado con dispensa académica de asistencia a clase

La concesión de Dispensa Académica de Asistencia a Clase (DAAC) no implica que se quede automáticamente eximido de

participar en las actividades de evaluación continua ni en las actividades formativas presenciales de asistencia obligatoria

establecidas en la guía docente. Una vez concedida la dispensa, el alumnado deberá contactar con el docente, que podría

proponerle las adaptaciones que considere convenientes, siempre que garanticen la adquisición y adecuada evaluación de los

resultados de aprendizaje previstos. El alumnado deberá mantener a lo largo de curso una comunicación fluida con el docente

para que este le proporcione información sobre las fechas en que se realizarán esas actividades formativas y de evaluación, en

caso de que su programación no estuviese ya fijada y a disposición del alumnado en el momento de la concesión de la

dispensa.

Asignatura con posibilidad de dispensa: Sí

VII.C.- Revisión y reclamación de las actividades de evaluación

Se realizará conforme al Reglamento de evaluación de los resultados de aprendizaje de la Universidad Rey Juan Carlos.

VII.D.- Alumnado con discapacidad o necesidades educativas especiales
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Robótica Vestible

Con el fin de garantizar la igualdad de oportunidades, la no discriminación, la accesibilidad universal y la mayor garantía de

éxito académico, las adaptaciones curriculares para alumnado con discapacidad o con necesidades educativas especiales

serán pautadas por la Unidad de Atención a Personas con Discapacidad, de acuerdo con la normativa que regula el servicio de

Atención a Estudiantes con Discapacidad, aprobada por Consejo de Gobierno de la Universidad Rey Juan Carlos.

Para que esas adaptaciones puedan realizarse, será requisito la emisión de un informe de adaptaciones curriculares por parte

de dicha Unidad, por lo que el alumnado con discapacidad o necesidades educativas especiales deberán contactar con este

servicio para analizar conjuntamente las distintas opciones.

VII.E.- Conducta académica, integridad y honestidad académica

La Universidad Rey Juan Carlos está plenamente comprometida con los más altos estándares de integridad y honestidad

académica, por lo que estudiar en la URJC supone asumir y suscribir los valores de integridad y la honestidad académica

recogidos en el Código Ético de la Universidad.

Para acompañar este proceso, la Universidad dispone de la Normativa de Convivencia de la Universidad Rey Juan Carlos y de

diferentes herramientas (antiplagio, supervisión) que ofrecen una garantía colectiva para el completo desarrollo de estos valores

esenciales.
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Robótica Vestible

VIII.-Recursos y materiales didácticos

Bibliografía básica

Pons, J. L. (2008). Wearable Robots: Biomechatronic Exoskeletons. John Wiley & Sons.

Rosen J. & Ferguson P. W. (2019). Wearable Robotics: Systems and Applications. Elsevier.

 

Bibliografía complementaria

IX.-Profesorado

Nombre y apellidos ANTONIO JOSÉ DEL AMA ESPINOSA

Correo electrónico antonio.delama@urjc.es

Departamento
Matemática Aplicada, Ciencia e Ingeniería de los Materiales y

Tecnología Electrónica

Campus de impartición Móstoles

Categoría Titular de Universidad

Titulación académica Doctor

Responsable de asignatura No

Horario de tutorías
Para consultar las tutorias póngase en contacto con el/la

profesor/a a través de correo electrónico

Nº de Quinquenios 1

Nº de Sexenios 3

Nº de Sexenios de transferencia 0

Nº de evaluaciones positivas Docentia 1

Nombre y apellidos JULIO SALVADOR LORA MILLÁN

Correo electrónico julio.lora@urjc.es

Departamento
Matemática Aplicada, Ciencia e Ingeniería de los Materiales y

Tecnología Electrónica

Campus de impartición Móstoles

Categoría Profesor/a Ayudante Doctor/a

Titulación académica Doctor

Responsable de asignatura Si

Horario de tutorías
Para consultar las tutorias póngase en contacto con el/la

profesor/a a través de correo electrónico
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Robótica Vestible

Nº de Quinquenios 1

Nº de Sexenios 1

Nº de Sexenios de transferencia 0

Nº de evaluaciones positivas Docentia 1
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