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1. ESPECIFICACIONES DE EVALUACION DE LA ESTA.NDAR DE
COMPETENCIAS PROFESIONALES.

Dado que la evaluacién de la competencia profesional se basa en la recopilacion
de pruebas o evidencias de competencia generadas por cada persona candidata,
el referente a considerar para la valoracion de estas evidencias de competencia
(siempre que éstas no se obtengan por observacion del desempefio en el puesto
de trabajo) es el indicado en los apartados 1.1 y 1.2 de esta GEC, referente que
explicita la competencia recogida en los elementos de la competencia (EC) e
indicadores de calidad (IC) del ECP2830_2: Realizar operaciones con robots por
control remoto en demolicién en construccion.

1.1

Especificaciones de evaluacion relacionadas con las dimensiones de
la competencia profesional.

Las especificaciones recogidas en la GEC deben ser tenidas en cuenta por
el asesor o0 asesora para el contraste y mejora del historial formativo de la
persona candidata (especificaciones sobre el saber) e historial profesional
(especificaciones sobre el saber hacer y saber estar).

Lo explicitado por la persona candidata durante el asesoramiento debera
ser contrastado por el evaluador o evaluadora, empleando para ello el
referente de evaluacion (Estandar de Competencias Profesionales (ECP) y
los criterios fijados en la correspondiente GEC) y el método que la Comision
de Evaluacion determine. Estos métodos pueden ser, entre otros, la
observacion de la persona candidata en el puesto de trabajo, entrevistas
profesionales, pruebas objetivas u otros. En el punto 2.1 de esta Guia se
hace referencia a los mismos.

Este apartado comprende las especificaciones del “saber” y el “saber
hacer”, que configuran las “competencias técnicas”, asi como el “saber
estar”, que comprende las “competencias sociales”.

a) Especificaciones relacionadas con el “saber hacer”.

La persona candidata demostrara el dominio practico relacionado con
las actividades profesionales que intervienen en realizar operaciones
con robots por control remoto en demoliciébn en construccion, y que se
indican a continuacion:

Nota: A un digito se indican las actividades profesionales expresadas en
los elementos de la competencia del estandar de competencias
profesionales, y dos digitos las reflejadas en los indicadores de calidad.

1. Revisar el estado del robot de demolicién y/o desmantelamiento
por control remoto para detectar elementos en posible mal

GEC_ECP2830_2 - Actualizada o Publicada - Hoja 2 de 17



estado, asegurando el estado funcional y operativo previo a la
puesta en marcha.

1.1 El estado general de los elementos del robot por control remoto
(iluminacién, soportes de apoyo, latiguillos hidraulicos, entre otros) y la
presencia de pérdidas (aceites, refrigerantes, entre otros) se
comprueban visualmente, detectando posibles defectos, carencias o
fugas que puedan poner en peligro a la maquinaria.

1.2 El estado del tren de rodaje (orugas, articulaciones, rodillos, bulones)
se revisan, caminando alrededor de la maquina, con el motor parado y
cable de alimentacién desconectado, realizando una inspeccion visual
y tactil para verificar y detectar posibles defectos de estado,
descartando la presencia de fisuras o cortes, o el estado de bastidores,
rodillos, tren de rodaje, casquillos, entre otros o deficiencias que
comprometan la seguridad en el trabajo.

1.3 El estado de los implementos (cizallas, martillos picadores o
demoledores, entre otros), y de sus componentes (dientes, cuchillas,
pasadores y tornilleria), se comprueban visualmente antes de empezar
el trabajo y segun sea el mismo, verificando su idoneidad para las
operaciones a realizar, detectando holguras excesivas, falta de
elementos, engrase o desgastes excesivos.

1.4 Los niveles de aceite y refrigerante del motor se verifican visualmente,
asegurando que puede operar la maquina sin deteriorarla, rellenando,
en caso necesario, para evitar que la falta de lubricacion del motor
produzca dafios en el mismo.

1.5 ElI nivel de los liquidos hidraulicos se comprueba visualmente,
verificando que se encuentran dentro de los valores, afiadiendo, en
caso necesario, hasta alcanzarlos.

1.6 El estado de las protecciones antivuelco, estabilizadores, entre otros,
se comprueban, verificando el estado de los anclajes, para detectar
deterioros que puedan afectar a la seguridad del robot, en los procesos
de demolicién o perforacion.

1.7 El estado de los sistemas de seguridad que disponga el equipo
(paradas de emergencia, sistemas luminosos, entre otros), se
comprueba, verificando el estado de mismos para evitar que puedan
afectar a la seguridad del operador y/o terceras personas.

2. Realizar las acciones de puesta en marcha del robot de

demolicién y/o desmantelamiento por control remoto, siguiendo
el modo y orden para ponerla en disposicion de trabajo.

2.1 La conexion de la maquina mediante un interruptor de fuga a tierra con
proteccion personal se realiza, verificando que se activa a 30 mA,
asegurando de que no pase el cable por encima de la misma o
aplastado por el tren de rodaje y que la tensién de red corresponde con
la placa de caracteristicas de la maquina.

2.2 La maquina se arranca, introduciendo la llave en su caso y activando el
seccionador para dar paso al encendido eléctrico, verificando que el
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cable eléctrico de conexion este enrollado para evitar
sobrecalentamientos.

2.3 Los indicadores y testigos luminosos del cuadro de mando por control
remoto se identifican visualmente, asegurandose que las lecturas estan
dentro de los pardmetros de operacion normal de la méaquina, no
realizando ninguna maniobra hasta que se haya verificado que el cable
de alimentacion no esté enganchado y que no hay personas alrededor
de la maquina.

2.4 Los mandos de la maquina se maniobran en vacio (sin exigencia de
esfuerzo) para comprobar su funcionamiento.

2.5 Los dispositivos de seguridad de la maquina (tales como avisadores
Opticos y acusticos, limitadores de carga o vuelco, entre otros) se
accionan, revisandolos manualmente para asegurarse que funcionan.

2.6 Los elementos de la maguina e implementos necesarios se seleccionan
en funcién del trabajo a realizar (demolicion, corte, carga, entre otros),
para poder realizarlo en las mejores condiciones y de forma segura.

2.7 Los implementos para acondicionar la maquina para un nuevo trabajo,
se montan o desmontan con la maquina en posicion estable, alineando
el equipo con el implemento y realizando las conexiones o
desconexiones necesarias.

. Desplazar el robot de demolicibn y/o desmantelamiento por

control remoto al lugar de trabajo en la obra de forma segura,
operandola, respetando la sefializacion e indicaciones del plan
de seguridad y salud para realizar el trabajo encomendado.

3.1 Los circuitos de la maquina se activan, estando los soportes de apoyo
levantados, y colocandola en su conjunto en posicibn de
desplazamiento para moverla a un lugar de trabajo, comprobando que
la maquina no se va a desplazar en zonas profundas (o s6tanos de
construcciones) cuyo nivel de agua pueda alcanzar el equipamiento de
la maquina.

3.2 El claxon se hace sonar antes de proceder a desactivar el bloqueador,
para avisar al personal que pudiera encontrarse en las inmediaciones
de la maquina.

3.3 La maquina en funcionamiento, en el caso de que esté subida en un
medio de transporte, se baja sin comprometer la estabilidad del
conjunto, no realizando maniobras bruscas para adaptarla a las
condiciones del terreno.

3.4 La maquina se desplaza hasta el lugar de trabajo (previa revisiéon del
estado del terreno) de forma segura, desplazidndola, estando el
operador detras o al lado de la misma, y en superficies con pendiente,
delante de la misma, adecuando la velocidad de la marcha a las
circunstancias del suelo y de los espacios interiores de la obra, evitando
cualquier riesgo y solicitando la ayuda de un sefalista, cuando sea
necesario.

3.5 Los lugares de paso de la maquina se revisan, verificando que se
encuentran en condiciones de seguridad para el acceso de la misma a
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3.6

3.7

los lugares de trabajo, adecuandolos, en su caso o indicando que se
realice su ejecucion por otros medios.

La documentacion técnica y la orden de demolicion y/o
desmantelamiento recibida se examinan para conocer los datos
necesarios para el desempefio del trabajo, evitando la rotura de lineas
de servicio en su desplazamiento.

El lugar de trabajo sobre el que se va a ubicar la maquina se comprueba
gue esté acondicionado (nivelado, pasos de acceso, entre otros),
retirando aquellos objetos que puedan ocasionar la inestabilidad del
equipo o suponer un riesgo, evitando realizar el operaciones
inadecuadas e inseguras.

. Ejecutar trabajos de demolicion y/o desmantelamiento con robot

por control remoto sobre construcciones, adaptandose a las
tipologias y espacios de las mismas para su posterior
tratamiento.

4.1

4.2

4.3

4.4

4.5

La méaquina se posiciona sobre un suelo firme y nivelado, verificando
que no existen personas en la zona de riesgo de la maquina,
extendiendo los soportes de apoyo por completo y verificando que el
implemento de demolicién es el adecuado al tipo de trabajo (corte,
perforacion, carga, desmantelamiento, entre otros), asegurandose que
resiste su peso, especialmente en trabajos junto a bordes de
desmontes, forjados y/o terrenos embarrados.

La maquina se iza hasta su posicion de demolicion y/o
desmantelamiento, no utilizando el brazo y la funcién de rotacion para
golpear, demoler o rascar, realizando el trabajo de arriba hacia abajo,
verificando la estabilidad de los elementos, para evitar su caida
inesperada hacia lugares no deseados o colindantes, evitando estar
cerca de obijetos fijos (paredes, por ejemplo) para aumentar la fuerza
en el objeto de trabajo, ya que puede sufrir sobrecarga.

El implemento adecuado (cuchara, pala, pinza, entre otros) se adapta
al robot, solicitando la colaboracion de otros trabajadores de apoyo para
realizar la carga de material sobre camion o gestion de los residuos de
demolicion segun el tipo, que realizaran dicha actividad (transporte o
gestion).

Los robots se reposicionan, realizando las maniobras necesarias
(desplazando los equipos y la propia maquina, entre otros), para la
continuacion del trabajo, avisando al personal de prevencién mediante
comunicacion directa de cualquier situacion que afecte a la misma.
Los elementos fungibles de los implementos (dientes, cuchillas, entre
otros) se sustituyen en funcion de su desgaste, siguiendo las
indicaciones del listado de repuestos y su codificacion, para
mantenerlos en estado de funcionamiento.

. Realizar las operaciones de fin de jornada para evitar dafos

inesperados a las personas o al robot de demoliciéon y/o
desmantelamiento por control remoto, dejandolo preparado para
nuevos trabajos.
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5.1 La maquina se deja en parada técnica, apoyando los equipos de
demolicién y/o desmantelamiento en el terreno y estacionamiento de la
misma, durante el tiempo suficiente hasta que la temperatura de los
circuitos y del motor disminuya para evitar posibles averias.

5.2 La maquina de demolicién se estaciona, a ser posible en terreno llano
y firme, colocando, en su caso, la estructura de la maquina en la
direccion de los elementos de rodadura y activando el freno de giro.

5.3 EI motor se para, desconectandola y desactivando el cable de
conexion, estando totalmente el brazo replegado y los soportes
levantados, asegurandose que personas no autorizadas accedan a la
maquina.

5.4 El estado de la maquina se revisa visualmente, comprobando que no
existen pérdidas de liquidos o elementos dafiados, especialmente en
las zonas de los cilindros de los brazos.

5.5 El parte de trabajo se cumplimenta, especificando el trabajo realizado
para llevar el control diario de la actividad ejecutada.

. Realizar las operaciones de mantenimiento preventivo propias

del operador de robot de demolicion y/o desmantelamiento por
control remoto para evitar averias, segun se indica en las
instrucciones del manual de operacién y mantenimiento.

6.1 Los elementos de desgaste a sustituir (correas, filtros, entre otros) y las
caracteristicas técnicas de los elementos de reposicion (aceites,
grasas, liquidos refrigerantes, entre otros) se comprueban visual y
manualmente.

6.2 Las operaciones de mantenimiento preventivo se documentan,
cumplimentando diariamente las fichas de manutencion de la maquina
para tener constancia del seguimiento y control.

6.3 Los elementos, equipos e implementos de la maquina se engrasan o
lubrican en todos sus puntos para mantener la misma en su estado de
funcionamiento, atendiendo a periodos de mantenimiento, siempre que
sea necesario.

6.4 Los filtros de aceite se limpian, sustituyéndolos en caso necesario,
verificando el estado del aceite y cambiandolos por otros de similares
caracteristicas técnicas, atendiendo a periodos de mantenimiento,
desechando los usados en contenedores adecuados para su posterior
gestién para ser repuestos en el caso de que sean necesarios.

6.5 Los elementos del tren de rodadura (orugas) se revisan, tensando las
mismas e identificando los elementos desgastados para que sean
repuestos, en caso necesarios.

6.6 Los elementos fungibles de la maquina se sustituyen, atendiendo a
periodos de mantenimiento para mantenerla en estado de
funcionamiento con la frecuencia indicada en el manual de uso.

b) Especificaciones relacionadas con el “saber”.
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La persona candidata, en su caso, deberd demostrar que posee los
conocimientos técnicos (conceptos y procedimientos) que dan soporte
a las actividades profesionales implicadas en los elementos de la
competencia del ECP2830_2: Realizar operaciones con robots por
control remoto en demolicion en construccion. Estos conocimientos
se presentan agrupados a partir de las actividades profesionales que
aparecen en cursiva y negrita:

1. Trabajos con robots de demolicién y/o desmantelamiento por control
remoto en obras de construccién

- Campos de aplicacién: edificacién y obras publicas. Tipos de robots por control
remoto utilizados en demoliciones. Potencias y alcances. Tipos de obras de
demoliciéon: por empuje, por picado, por corte 0 sistemas mixtos.
Desmantelamiento. Documentos de proyectos y obras. Interpretacion de
croquis y planos relacionados: de situacién, generales, de detalle, plantas,
alzados, secciones transversales y longitudinales, simbologia y codificacién,
acotacion, orientacion, informacién complementaria.

2. Componentes de los robots de demolicidén y/o desmantelamiento por
control remoto en construccioén

- Motores térmicos: componentes y funcionamiento. Transmisiones mecanicas e
hidraulicas. Refrigeracion de los motores. Combustibles y circuitos de
combustibles. Frenos de disco, tambor y cinta. Trenes de rodaje: orugas y
cintas. Circuitos eléctricos: componentes y funcionamiento. Conexiones y
controles remotos. Implementos: cizallas, martillos hidraulicos, trituradoras,
entre otros. Riesgos y medidas preventivas necesarias.

3. Condiciones de utilizacion, recepcidon y puesta en servicio de los
robots de demoliciéon y/o desmantelamiento por control remoto en
construccién

- Documentacién que acompafia a la recepcién de la maquina en la obra. Manual
de operacién y mantenimiento. Fichas técnicas y de seguridad. Condiciones de
estabilidad en servicio y fuera de servicio. Matematicas y geometria. Fisica.
Estudios de fuerzas, equilibrios y estabilidad. Comprobaciones y verificaciones
diarias. Regulacién y puesta en servicio. Estabilizadores. Aplicacion de la
normativa aplicable de seguridad en la puesta en servicio de los robots de
demolicion.

4. Operaciones 'y trabajos con robots de demolicion y/o
desmantelamiento por control remoto en construccién

- Maniobras permitidas y prohibidas. Cargas. Giros. Trabajos cerca de muros.
Sefializacion. Conocimiento y caracteristicas. Aplicacion de los robots de
demolicién en edificacién y obra civil. Actividades simultdneas o sucesivas.
Interferencias con otras maquinas de la zona. Protocolos de actuacion de los
operadores en caso de interferencias. Técnicas de realizacion de los trabajos
de demolicidn de construcciones. Transporte de maquinas. Manipulacién de
mandos y controles.
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5. Mantenimiento preventivo, controles e inspecciones de los robots de
demolicion y/o desmantelamiento por control remoto en construccion

- Caracteristicas técnicas de las maquinas y sus equipos de trabajo. Estudio y
aplicacion del manual de operacién y mantenimiento. Reglajes y reparaciones.
Lubrificantes y lubrificacién: bombas de engrase, engrasadores, tipos de
aceites y grasas. Casquillos, cojinetes y rodamientos. Engranajes: tipos,
aplicaciones y modulo de los engranajes. Aire comprimido y compresores.
Filtros: caracteristicas y aplicacion. Atenciones al circuito de refrigeracion.
Anticongelantes y anticorrosivos. Orugas: tipos de tensores, cintas,
caracteristicas y mantenimiento. Baterias: instalacibn y mantenimiento.
Conexiones eléctricas. Controles periodicos: semanales, quincenales y
mensuales. Inspecciones técnicas de la maquinaria.

6. Formacion preventiva asociada al puesto de operador de robots de
demolicion y/o desmantelamiento por control remoto en construccion

- Técnicas preventivas y de proteccibn antes de inicio de trabajos en
construcciones. Aplicacion del plan de seguridad y salud en el uso de la
magquina o del equipo de trabajo concreto. Control y vigilancia sobre le lugar de
trabajo. Normativa aplicable de seguridad en el desempefio en el puesto de
trabajo de operador de robots de demolicion por control remoto. Interferencias
con otros trabajos. Sefializacion. Mantenimiento de las protecciones
individuales y colectivas. Normativa aplicable de seguridad en el mantenimiento
del robot de demolicién por control remoto en construccion.

c) Especificaciones relacionadas con el “saber estar”.

La persona candidata debe demostrar la posesion de actitudes de
comportamiento en el trabajo y formas de actuar e interactuar, segun las
siguientes especificaciones:

- Proponer alternativas con el objetivo de mejorar resultados.

- Demostrar cierta autonomia en la resolucion de pequefias contingencias
relacionadas con su actividad.

- Mantener una actitud asertiva, empatica y conciliadora con los demas
demostrando cordialidad y amabilidad en el trato.

- Comunicarse eficazmente con las personas adecuadas en cada momento,
respetando los canales establecidos en la organizacion.

- Aprender nuevos conceptos o procedimientos y aprovechar eficazmente
la formacién utilizando los conocimientos adquiridos.

- Aplicar de forma efectiva el principio de igualdad de trato y no
discriminacioén en las condiciones de trabajo entre mujeres y hombres.

1.2. Situaciones profesionales de evaluacion y criterios de evaluacion.
La situacion profesional de evaluacion define el contexto profesional en el

gue se tiene que desarrollar la misma. Esta situacion permite al evaluador
o evaluadora obtener evidencias de competencia de la persona candidata

GEC_ECP2830_2 - Actualizada o Publicada - Hoja 8 de 17



qgue incluyen, basicamente, todo el contexto profesional del Estandar de
Competencias Profesionales implicado.

Asi mismo, la situacién profesional de evaluacion se sustenta en
actividades profesionales que permiten inferir competencia profesional
respecto a la practica totalidad de elementos de la competencia del
Estandar de Competencias Profesionales.

Por dltimo, indicar que la situacion profesional de evaluacion define un
contexto abierto y flexible, que puede ser completado por las CC.AA,,
cuando éstas decidan aplicar una prueba profesional a las personas
candidatas.

En el caso del "ECP2830_2: Realizar operaciones con robots por control
remoto en demolicidon en construccién”, se tiene una situacion profesional
de evaluacion y se concreta en los siguientes términos:

1.2.1. Situacion profesional de evaluacion.
a) Descripcion de la situacion profesional de evaluacion.

En esta situacion profesional, la persona candidata demostrara la
competencia requerida para Realizar operaciones con robots por
control remoto en demolicibn en construccién, cumpliendo la
normativa relativa a proteccion medioambiental, planificacion de
la actividad preventiva y aplicando estandares de calidad. Esta
situaciéon comprendera al menos las siguientes actividades:

1. Revisar el estado del robot para detectar elementos en posible
mal estado.

2. Realizar las acciones de puesta en marcha, desplazar y
ejecutar trabajos del robot de demolicion.

3. Realizar operaciones de fin de jornada y mantenimiento
preventivo propias del operador para evitar dafos inesperados
a las personas o al robot.

Condiciones adicionales:
- Se dispondra de equipamientos, productos especificos y
ayudas técnicas requeridas por la situacion profesional de

evaluacion.

- Se comprobara la capacidad del candidato o candidata en
respuesta a contingencias.
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- Se asignara un tiempo total para que el candidato o la
candidata demuestre su competencia en condiciones de

estrés profesional.

b) Criterios de evaluacion asociados a

evaluacion.

la situacion de

Cada criterio de evaluacion esta formado por un criterio de mérito

significativo, asi como por los

indicadores y escalas de

desempeiio competente asociados a cada uno de dichos criterios.

En la situacion profesional de evaluacion, los criterios de
evaluacion se especifican en el cuadro siguiente:

Criterios de mérito

Rigor para revisar el estado del robot
para detectar elementos en posible
mal estado.

Eficacia para realizar las acciones de
puesta en marcha, desplazar y
gjecutar trabajos del robot de
demolicion.

Indicadores de desempefio competente

Comprobacién visual del estado general de los elementos
del robot por control remoto.

Revisién del estado del tren de rodaje.

Comprobacién visual antes de empezar el trabajo del
estado de los implementos.

Verificacion visual de los niveles de aceite y refrigerante
del motor.

Comprobacidn visual nivel de los liquidos hidraulicos.
Comprobacién del estado de las protecciones antivuelco,
estabilizadores, entre otros.

Comprobacién del estado de los sistemas de seguridad
que disponga el equipo.

El umbral de desempefio competente esta explicitado en la
Escala A

Realizacion de la conexion de la maquina mediante un
interruptor de fuga a tierra con proteccion personal.
Arranque de la maquina.

Identificacion visual de los indicadores y testigos
luminosos del cuadro de mando por control remoto.
Maniobra en vacio de los mandos de la maquina.

Accion de los dispositivos de seguridad de la maquina.
Seleccidn en funcion del trabajo a realizar.

Montaje o desmontaje con la maquina.

Activacion de los circuitos de la maquina.

Baja la méaquina en funcionamiento, en el caso de que esté
subida en un medio.

Desplazamiento de la maquina hasta el lugar de trabajo.
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- Reuvisién de los lugares de paso de la maquina.

- Examen de la documentaciéon técnica y la orden de
demolicion y/o desmantelamiento recibida.

- Comprobacion en el lugar de trabajo de la maquina.

- Posicion de la maquina sobre un suelo firme y nivelado.

- |zamiento de la maquina.

- Adaptacién al robot del implemento adecuado.

- Reposicionamiento de los robots.

- Sustitucidn de los elementos fungibles.

El umbral de desempefio competente esta explicitado en la

Escala B
Eficacia para realizar operaciones de | - Dejamiento en parada técnica de la maquina.
fin de jormada y mantenimiento | - Estacionamiento de la maquina de demolicion.
preventivo propias del operador evitar | - Parada del motor, desconectandola y desactivando el
dafios inesperados a las personas o al cable de conexion.
robot. - Revision del estado de la maquina.

- Cumplimentacién del parte de trabajo.

- Comprobacion visual y manual de los elementos de
desgaste a sustituir.

- Documentacién de las operaciones de mantenimiento
preventivo.

- Engrasante de los elementos, equipos e implementos de
la maquina.

- Limpieza de los filtros de aceite.

- Revision de los elementos, equipos e implementos de la
maquina.

- Sustitucion de los elementos fungibles de la maquina .

El umbral de desempefio competente esta explicitado en la
Escala C

Cumplimiento del tiempo asignado,
considerando el que emplearia un o
una profesional competente.

El desempefio competente requiere el cumplimiento, en todos los criterios de mérito, de la normativa
aplicable en materia de prevencion de riesgos laborales, proteccion medioambiental

Escala A

4 Para revisar el estado del robot para detectar elementos en posible mal estado, comprueba
visualmente el estado general de los elementos del robot por control remoto. Revisa el estado del tren
de rodaje y comprueba visual antes de empezar el trabajo del estado de los implementos. Verifica
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visualmente los niveles de aceite y refrigerante del motor. Comprueba visualmente el nivel de los
liquidos hidraulicos. Comprueba el estado de las protecciones antivuelco, estabilizadores, entre otros.
Comprueba el estado de los sistemas de seguridad que disponga el equipo.

Para revisar el estado del robot para detectar elementos en posible mal estado, comprueba
visualmente el estado general de los elementos del robot por control remoto. Revisa el estado
del tren de rodaje y comprueba visual antes de empezar el trabajo del estado de los
implementos. Verifica visualmente los niveles de aceite y refrigerante del motor. Comprueba
visualmente el nivel de los liquidos hidraulicos. Comprueba el estado de las protecciones
antivuelco, estabilizadores, entre otros. Comprueba el estado de los sistemas de seguridad
que disponga el equipo. La persona candidata, comete ligeras irregularidades que no alteran
el resultado final.

Para revisar el estado del robot para detectar elementos en posible mal estado, comprueba
visualmente el estado general de los elementos del robot por control remoto. Revisa el estado del tren
de rodaje y comprueba visual antes de empezar el trabajo del estado de los implementos. Verifica
visualmente los niveles de aceite y refrigerante del motor. Comprueba visualmente el nivel de los
liquidos hidraulicos. Comprueba el estado de las protecciones antivuelco, estabilizadores, entre otros.
Comprueba el estado de los sistemas de sequridad que disponga el equipo. La persona candidata,
comete amplias irreqularidades que alteran el resultado final.

No revisa el estado del robot para detectar elementos en posible mal estado.

Nota: el umbral de desempefio competente corresponde a la descripcién
establecida en el numero 3 de la escala.

Escala B

Para realizar las acciones de puesta en marcha, desplazar y ejecutar trabajos del robot de demolicion,
conecta la maquina mediante un interruptor de fuga a tierra con proteccion personal. Arranca la
maquina e identifica visualmente los indicadores y testigos luminosos del cuadro de mando por control
remoto. Realiza maniobras en vacio de los mandos de la maquina y acciona los dispositivos de
seguridad de la maquina. Selecciona en funcidn del trabajo a realizar y realiza montaje o desmontaje
con la méaquina. Activa los circuitos de la maquina y asi baja la maquina en funcionamiento, en el caso
de que esté ubicada en un medio. Desplaza la maquina hasta el lugar de trabajo y revisa los lugares
de paso de la maquina. Examina la documentacion técnica y la orden de demolicion y/o
desmantelamiento recibida. Comprueba el lugar de trabajo de la maquina y posiciona la maquina
sobre un suelo firme y nivelado. Iza la méaquina y adapta el robot el implemento adecuado.
Reposiciona los robots y sustituye los elementos fungibles.

Para realizar las acciones de puesta en marcha, desplazar y ejecutar trabajos del robot de
demolicion, conecta la maquina mediante un interruptor de fuga a tierra con proteccién
personal. Arranca la maquina e identifica visualmente los indicadores y testigos luminosos del
cuadro de mando por control remoto. Realiza maniobras en vacio de los mandos de la maquina
y acciona los dispositivos de seguridad de la maquina. Selecciona en funcién del trabajo a
realizar y realiza montaje o desmontaje con la maquina. Activa los circuitos de la maquina y
asi baja la maquina en funcionamiento, en el caso de que esté ubicada en un medio. Desplaza
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la maquina hasta el lugar de trabajo y revisa los lugares de paso de la maquina. Examina la
documentacion técnica y la orden de demolicion y/o desmantelamiento recibida. Comprueba
el lugar de trabajo de la maquina y posiciona la maquina sobre un suelo firme y nivelado. Iza
la maquina y adapta el robot el implemento adecuado. Reposiciona los robots y sustituye los
elementos fungibles. La persona candidata, comete ligeras irregularidades que no alteran el
resultado final.

Para realizar las acciones de puesta en marcha, desplazar y ejecutar trabajos del robot de demolicion,
conecta la maquina mediante un interruptor de fuga a tierra con proteccion personal. Arranca la
maquina e identifica visualmente los indicadores y testigos luminosos del cuadro de mando por control
remoto. Realiza maniobras en vacio de los mandos de la maquina y acciona los dispositivos de
seguridad de la maquina. Selecciona en funcion del trabajo a realizar y realiza montaje o desmontaje
2 con la maquina. Activa los circuitos de la maquina y asi baja la maquina en funcionamiento, en el caso

de que esté ubicada en un medio. Desplaza la maquina hasta el lugar de trabajo y revisa los lugares
de paso de la maquina. Examina la documentacion técnica y la orden de demolicion y/o
desmantelamiento recibida. Comprueba el lugar de trabajo de la maquina y posiciona la méaquina
sobre un suelo firme y nivelado. Iza la méaquina y adapta el robot el implemento adecuado.
Reposiciona los robots y sustituye los elementos fungibles. La persona candidata, comete amplias
irreqularidades que alteran el resultado final.

1 No realiza las acciones de puesta en marcha, ni desplaza ni ejecuta trabajos del robot de demolicion.

Nota: el umbral de desempefio competente corresponde a la descripcion
establecida en el nimero 3 de la escala.

Escala C

Para realizar operaciones de fin de jornada y mantenimiento preventivo propias del operador para
evitar dafios inesperados a las personas o al robot, deja en parada técnica la maquina. Estaciona la
maquina de demolicion y parada del motor, desconectandola y desactivando el cable de conexion.
4 Revisa el estado de la maquina y cumplimenta el parte de trabajo. Comprueba visual y manualmente

los elementos de desgaste a sustituir. Documenta las operaciones de mantenimiento preventivo y
realiza el engrase de los elementos, equipos e implementos de la maquina. Limpia los filtros de aceite
y revisa los elementos, equipos e implementos de la maquina. Sustituye los elementos fungibles de
la maquina.

Para realizar operaciones de fin de jornada y mantenimiento preventivo propias del operador
para evitar dafios inesperados a las personas o al robot, deja en parada técnica la maquina.
Estaciona la maquina de demolicién y parada del motor, desconectandola y desactivando el
cable de conexién. Revisa el estado de la maquina y cumplimenta el parte de trabajo.
3 Comprueba visual y manualmente los elementos de desgaste a sustituir. Documenta las
operaciones de mantenimiento preventivo y realiza el engrase de los elementos, equipos e
implementos de la maquina. Limpia los filtros de aceite y revisa los elementos, equipos e
implementos de la maquina. Sustituye los elementos fungibles de la maquina. La persona
candidata, comete ligeras irregularidades que no alteran el resultado final.
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Para realizar operaciones de fin de jornada y mantenimiento preventivo propias del operador para
evitar dafios inesperados a las personas o al robot, deja en parada técnica la maquina. Estaciona la
maquina de demolicion y parada del motor, desconectandola y desactivando el cable de conexion.
Revisa el estado de la maquina y cumplimenta el parte de trabajo. Comprueba visual y manualmente
los elementos de desgaste a sustituir. Documenta las operaciones de mantenimiento preventivo y
realiza el engrase de los elementos, equipos e implementos de la maquina. Limpia los filtros de aceite
y revisa los elementos, equipos e implementos de la maquina. Sustituye los elementos fungibles de
la maquina. La persona candidata, comete amplias irreqularidades que alteran el resultado final.

No realiza operaciones de fin de jornada ni mantenimiento preventivo propias del operador para evitar
dafios inesperados a las personas o al robot.

Nota: el umbral de desempefio competente corresponde a la descripcion
establecida en el niumero 3 de la escala.

2. METODOS DE EVALUACION DE LA ESTA. NDAR DE COMPETENCIAS
PROFESIONALES Y ORIENTACIONES PARA LAS COMISIONES DE
EVALUACION Y EVALUADORES/AS.

La seleccion de métodos de evaluacion que deben realizar las Comisiones de
Evaluacion serd especifica para cada persona candidata, y dependera
fundamentalmente de tres factores: nivel de cualificacion del estandar de
competencias profesionales, caracteristicas personales de la persona candidata y
evidencias de competencia indirectas aportadas por la misma.

2.1. Métodos de evaluacion y criterios generales de eleccion.

Los métodos que pueden ser empleados en la evaluacién de la
competencia profesional adquirida por las personas a través de la
experiencia laboral, y vias no formales de formacion son los que a
continuacion se relacionan:

a) Métodos indirectos: Consisten en la valoracion del historial profesional
y formativo de la persona candidata; asi como en la valoracion de
muestras sobre productos de su trabajo o de proyectos realizados.
Proporcionan evidencias de competencia inferidas de actividades
realizadas en el pasado.

b) Métodos directos: Proporcionan evidencias de competencia en el
mismo momento de realizar la evaluacion. Los meétodos directos
susceptibles de ser utilizados son los siguientes:

- Observacion en el puesto de trabajo (A).
- Observaciéon de una situacion de trabajo simulada (A).
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NIVELES DE CUALIFICACION

- Pruebas de competencia profesional basadas en las situaciones
profesionales de evaluacion (C).

- Pruebas de habilidades (C).

- Ejecucién de un proyecto (C).

- Entrevista profesional estructurada (C).

- Preguntas orales (C).

- Pruebas obijetivas (C).

Métodos directos

5 complementarios
(©)

4

1 Métodos indirectos (B)

3

2 Métodos directos (A)

1

METODOS DE EVALUACION

Fuente: Leonard Mertens (elaboracidn propia)

Como puede observarse en la figura anterior, en un proceso de
evaluaciéon que debe ser integrado (“holistico”), uno de los criterios de
eleccion depende del nivel de cualificacion del ECP. Como puede
observarse, a menor nivel, deben priorizarse los métodos de observacion
en una situacién de trabajo real o simulada, mientras que, a niveles
superiores, debe priorizarse la utilizacion de métodos indirectos
acompafnados de entrevista profesional estructurada.

La consideracién de las caracteristicas personales de la persona
candidata, debe basarse en el principio de equidad. Asi, por este
principio, debe priorizarse la seleccion de aquellos métodos de caracter
complementario que faciliten la generacion de evidencias validas. En
este orden de ideas, nunca debe aplicarse una prueba de conocimientos
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2.2.

de caracter escrito a una persona candidata a la que se le aprecien
dificultades de expresion escrita, ya sea por razones basadas en el
desarrollo de las competencias basicas o factores de integracion cultural,
entre otras. Una conversacion profesional que genere confianza seria el
método adecuado.

Por dltimo, indicar que las evidencias de competencia indirectas
debidamente contrastadas y valoradas, pueden incidir decisivamente, en
cada caso particular, en la eleccion de otros métodos de evaluacion para
obtener evidencias de competencia complementarias.

Orientaciones para las Comisiones de Evaluacion y Evaluadores.

a) Cuando la persona candidata justifique so6lo formacién formal y no tenga
experiencia en el proceso de Realizar operaciones con robots por control
remoto en demolicion en construccion, se le sometera, al menos, a una
prueba profesional de evaluacibn y a una entrevista profesional
estructurada sobre la dimensidn relacionada con el "saber" y "saber
estar" de la competencia profesional.

b) En la fase de evaluacion siempre se deben contrastar las evidencias
indirectas de competencia presentadas por la persona candidata. Debera
tomarse como referente el ECP, el contexto que incluye la situacion
profesional de evaluacion, y las especificaciones de los “saberes”
incluidos en las dimensiones de la competencia. Se recomienda utilizar
una entrevista profesional estructurada.

c) Si se evalla a la persona candidata a través de la observacion en el
puesto de trabajo, se recomienda tomar como referente los logros
expresados en los elementos de la competencia considerando el
contexto expresado en la situacion profesional de evaluacion.

d) Si se aplica una prueba practica, se recomienda establecer un tiempo
para su realizacion, considerando el que emplearia un o una profesional
competente, para que el evaluado trabaje en condiciones de estrés
profesional.

e) Por la importancia del “saber estar” recogido en la letra c) del apartado
1.1 de esta Guia, en la fase de evaluacion se debe comprobar la
competencia de la persona candidata en esta dimension particular, en
los aspectos considerados.

f) Este Estandar de Competencias Profesionales es de nivel "X" y sus
competencias conjugan basicamente destrezas cognitivas y
actitudinales. Por las caracteristicas de estas competencias, la persona
candidata ha de movilizar fundamentalmente sus destrezas cognitivas
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aplicandolas de forma competente a mdltiples situaciones y contextos
profesionales. Por esta razon, se recomienda que la comprobacion de lo
explicitado por la persona candidata se complemente con una prueba de
desarrollo practico, que tome como referente las actividades de la
situacion profesional de evaluacion, todo ello con independencia del
método de evaluacion utilizado. Esta prueba se planteara sobre un
contexto definido que permita evidenciar las citadas competencias,
minimizando los recursos y el tiempo necesario para su realizacion, e
implique el cumplimiento de las normas de seguridad, prevencion de
riesgos laborales y medioambientales requeridas.

g) Si se utiliza la entrevista profesional para comprobar lo explicitado por la

persona candidata se tendrdn en cuenta las siguientes
recomendaciones:

Se estructurara la entrevista a partir del analisis previo de toda la
documentacion presentada por la persona candidata, asi como de la
informacion obtenida en la fase de asesoramiento y/o en otras fases de
la evaluacion.

La entrevista se concretara en una lista de cuestiones claras, que
generen respuestas concretas, sobre aspectos que han de ser
explorados a lo largo de la misma, teniendo en cuenta el referente de
evaluacion y el perfil de la persona candidata. Se debe evitar la
improvisacion.

El evaluador o evaluadora debe formular solamente una pregunta a la
vez dando el tiempo suficiente de respuesta, poniendo la maxima
atencion y neutralidad en el contenido de las mismas, sin enjuiciarlas en
ningln momento. Se deben evitar las interrupciones y dejar que la
persona candidata se comunique con confianza, respetando su propio
ritmo y solventando sus posibles dificultades de expresion.

Para el desarrollo de la entrevista se recomienda disponer de un lugar
gue respete la privacidad. Se recomienda que la entrevista sea grabada
mediante un sistema de audio video previa autorizacion de la persona
implicada, cumpliéndose la ley de proteccion de datos.
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