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PROCEDIMIENTO DE EVALUACIÓN 
Y ACREDITACIÓN DE LAS  

COMPETENCIAS PROFESIONALES 
 
 
 

CUESTIONARIO DE AUTOEVALUACIÓN PARA LAS 
TRABAJADORAS Y TRABAJADORES 

 
 
 

ESTÁ NDAR DE COMPETENCIAS PROFESIONALES 
“ECP2717_3: Configurar y desarrollar sistemas de robots móviles 

autónomos” 
 
 
 

LEA ATENTAMENTE LAS INSTRUCCIONES 
 
 

Conteste a este cuestionario de FORMA SINCERA. La información recogida en él tiene 
CARÁCTER RESERVADO, al estar protegida por lo dispuesto en la Ley Orgánica 3/2018, de 
5 de diciembre, de Protección de Datos Personales y garantía de los derechos digitales.  
 
Su resultado servirá solamente para ayudarle, ORIENTÁNDOLE en qué medida posee la 
competencia profesional del "ECP2717_3: Configurar y desarrollar sistemas de robots móviles 
autónomos”. 
 
No se preocupe, con independencia del resultado de esta autoevaluación, Ud. TIENE 
DERECHO A PARTICIPAR EN EL PROCEDIMIENTO DE EVALUACIÓN, siempre que 
cumpla los requisitos de la convocatoria. 
 
 

Nombre y apellidos del trabajador/a:       
 
NIF:       

 
Firma: 

Nombre y apellidos del asesor/a:       
 
NIF:       

 
Firma: 
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INSTRUCCIONES CUMPLIMENTACIÓN DEL CUESTIONARIO: 
 

Las actividades profesionales aparecen ordenadas en bloques desde el número 1 en 
adelante. Cada uno de los bloques agrupa una serie de actividades más simples 
(subactividades) numeradas con 1.1., 1.2.,..., en adelante. 
 
Lea atentamente la actividad profesional con que comienza cada bloque y a continuación las 
subactividades que agrupa. Marque con una cruz, en los cuadrados disponibles, el indicador 
de autoevaluación que considere más ajustado a su grado de dominio de cada una de ellas. 
Dichos indicadores son los siguientes: 
 

1. No sé hacerlo. 
2. Lo puedo hacer con ayuda. 
3. Lo puedo hacer sin necesitar ayuda. 
4. Lo puedo hacer sin necesitar ayuda, e incluso podría formar a otro trabajador o 

trabajadora. 
 

 
 
1: Caracterizar robots móviles autónomos, identificando los 
componentes que lo forman y determinando su funcionamiento 
para usar en entornos industriales automatizados. 
 

INDICADORES DE 
AUTOEVALUACIÓN

1 2 3 4 

 
1.1: Establecer las diferencias entre robots móviles autónomos colaborativos y 
vehículos de guiado automático, identificando los componentes de los mismos 
y evaluando la función de cada elemento del robot. 
 

    

 
1.2: Reconocer los elementos mecánicos utilizados por el sistema de control de 
movimiento del robot móvil autónomo, relacionando los elementos eléctricos 
que lo conforman a la morfología del mismo. 
 

    

 
1.3: Caracterizar los sensores del sistema robótico, evaluando los 
complementos que interactúan con el robot y verificando su funcionamiento 
según la naturaleza del encargado. 
 

    

 
 
 

 
2: Determinar el funcionamiento general del sistema robótico móvil 
autónomo, identificando aplicaciones y procesos automatizables, y 
caracterizando el entorno de trabajo. 
 

INDICADORES DE 
AUTOEVALUACIÓN

1 2 3 4 

 
2.1: Identificar los principios del funcionamiento del sistema, determinando los 
requisitos para el proceso de mapeo del entorno. 
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2: Determinar el funcionamiento general del sistema robótico móvil 
autónomo, identificando aplicaciones y procesos automatizables, y 
caracterizando el entorno de trabajo. 
 

INDICADORES DE 
AUTOEVALUACIÓN

1 2 3 4 

 
2.2: Analizar los procesos automatizables en los que se justifica la aplicación de 
un sistema basado en el robot móvil autónomo colaborativo, verificando su 
funcionamiento. 
 

    

 
2.3: Seleccionar el robot y elementos complementarios necesarios en una 
aplicación concreta, verificando que el sistema completo es adecuado a la 
misma, según los requisitos del proyecto encargado. 
 

    

 
 
 

 
3: Configurar desarrollando aplicaciones basadas en robots 
móviles autónomos, teniendo en cuenta sus características y el 
contexto de trabajo. 
 

INDICADORES DE 
AUTOEVALUACIÓN

1 2 3 4 

 
3.1: Acceder a la interfaz de programación de robot mediante su propia red wifi, 
preparando el entorno para el mapeado y verificando su accesibilidad, 
dependiendo del entorno colaborativo. 
 

    

 
3.2: Crear el plano del entorno colaborativo, editándolo, alineándolo y 
optimizándolo al entorno real donde implantar el sistema de trabajo, según 
requisitos del proyecto encargado. 
 

    

 
3.3: Definir la posición del robot en el plano, identificado los tipos de zonas, 
posiciones y marcadores de acuerdo con las exigencias establecidas en el 
encargo de trabajo o proyecto colaborativo. 
 

    

 
3.4: Establecer la secuencia de control relativa a una aplicación mediante un 
gráfico secuencial o un diagrama de flujo, creando una misión relativa a una 
aplicación según zonas, posiciones, y marcadores. 
 

    

 
3.5: Aplicar los operadores lógicos, recarga de batería y registros del PLC a una 
misión, incorporándola en otra mayor y estableciendo una cola de misiones. 
 

    

 
3.6: Configurar la puesta en marcha y recarga automáticas en el programa de 
gestión de flotas, verificando que se adaptan a las exigencias del proyecto 
encargado de robot móvil autónomo. 
 

    

 



  
 
 

  
 
 

  

 

 

 

 
 
ECP2717_3 - Actualizado ó Publicado - Hoja 4 de 5 

 
 

 
4: Verificar el funcionamiento de robots y periféricos, teniendo en 
cuenta su aplicación y los objetivos del sistema, verificando que 
cumple con las exigencias del proyecto colaborativo encargado en 
entornos industriales automatizados. 
 

INDICADORES DE 
AUTOEVALUACIÓN

1 2 3 4 

 
4.1: Comprobar el conexionado entre los elementos que conforman un sistema 
robotizado, verificando el funcionamiento de los dispositivos de seguridad. 
 

    

 
4.2: Seguir la puesta en servicio de un robot y/o un sistema de control de 
movimiento mediante un protocolo de actuación, verificando la secuencia de 
funcionamiento y calibrando los sensores internos para el posicionamiento de 
mismo y/o un sistema de control de ejes. 
 

    

 
4.3: Comprobar la respuesta de los sistemas de control de movimiento ante 
situaciones anómalas, monitorizando el estado de las señales externas e 
internas y el valor de los datos procesados. 
 

    

 
4.4: Actualizar el software y firmware del robot, teniendo en cuenta las normas 
de seguridad establecidas en el proyecto encargado y realizando un plan de 
mantenimiento. 
 

    

 
 
 

 
5: Reparar averías en entornos industriales robotizados, 
diagnosticando disfunciones y elaborando informes de incidencias 
según exigencias establecidas en el encargo de trabajo o proyecto 
colaborativo. 
 

INDICADORES DE 
AUTOEVALUACIÓN

1 2 3 4 

 
5.1: Crear y restaurar la copia de seguridad, reconociendo los puntos 
susceptibles de avería y anotándolos en los libros de registro o mantenimiento 
del equipo o robot colaborativo. 
 

    

 
5.2: Utilizar la instrumentación de medida y comprobación, comprobado los 
sensores de seguridad y analizando las misiones y el mapa del sistema 
automatizado colaborativo. 
 

    

 
5.3: Diagnosticar las causas de las averías, restableciendo el funcionamiento 
del sistema y documentando la avería en un informe de incidencias, teniendo 
en cuenta las normas de seguridad establecidas en el encargo o proyecto 
colaborativo. 
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