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Competencia profesional

Elementos de la competencia

EC1 Configurar los parametros del sistema, identificando los menus del panel de control y

creando programas de movimiento para utilizar en proyectos de robdtica colaborativa.

IC1.1

IC1.2

IC1.3

IC1.4

Los menus de la consola de programacién y los elementos del panel de conexiones se
identifican, comprobando que se adaptan a robots colaborativos a utilizar en entornos

industriales.

El robot, mediante el panel de movimiento se desplaza, usando los recursos de éste y
comprobando su funcionamiento en entornos colaborativos industriales.

La posicién y orientacién del punto central de herramienta mediante el método que incluye
posicionar el robot en diferentes orientaciones respecto al mismo punto de referencia se
configura, verificando los parametros de carga y centro de gravedad de la herramienta
mediante la utilidad del robot para determinarlos en un entorno industrial colaborativo.

El robot en varias posiciones y orientaciones determinadas se posiciona, generando los
movimientos con los comandos de los diferentes tipos de movimiento en programa de robot
colaborativo e implementando la lectura de sefiales de entrada y modificacién de las de

salida.
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EC2 Desarrollar programas, interactuando con seiales de entradas y salidas, y optimizando

movimientos y tiempo de ciclo en robots automatizados colaborativos.

IC2.1

1C2.2

IC2.3

IC2.4

El programa de coger y dejar un objeto, interactuando con sensores se desarrolla,
actualizando los parametros de carga y centro de gravedad de la herramienta al coger y dejar
objetos, y optimizando el movimiento y tiempo de ciclo del programa.

El programa, las sefiales y variables utilizadas segun sus acciones principales se configuran,
estructurando los puntos de paso, renombrandolos y verificando las limitaciones en los
pardmetros de las funciones de seguridad.

El arranque automatico de un programa al encender el robot se configura, implementado
subprogramas para un mejor funcionamiento del sistema colaborativo.

Los bucles y comandos condicionales para posibilitar una ejecucién no lineal del programa se
aplican, creando un sistema de referencia y generando movimientos respecto a éste.

EC3 Aplicar recursos avanzados de programacion, ampliando la funcionalidad del programa y

la interactuacién con otros dispositivos.

IC3.1

1C3.2

IC3.3

IC3.4

Los hilos de ejecucién en paralelo al programa principal generados simultdneamente a éste
o por una condicién se implementan, ejecutando comandos en el lenguaje de bajo nivel.

Las funciones en el lenguaje de bajo nivel (binario, de maquina, ensambladores, entre otros)
se implementan, ejecutando comandos en el lenguaje de bajo nivel enviados de manera
remota.

El programa mediante comandos enviados de manera remota se cargan, ejecutandolos y
verificando que funcionan en modo pausa y parado.

Los buses de comunicaciones industriales se configuran, verificando que se escriben y leen
los registros del robot para interactuar con otros periféricos.

EC4 Desarrollar programas para aplicaciones concretas a partir de las especificaciones,

secuenciando las fases de la accion y estructurandolo mediante un diagrama de flujo en

robots colaborativos.

IC4.1

1C4.2

Las aplicaciones se caracterizan, secuenciandolas mediante la implementacion de un
diagrama de flujo para un funcionamiento adecuado del robot colaborativo.

La estructura de programa mas apropiada para cada aplicacion especifica, dado un diagrama
de flujo concreto, se valora, implementado un programa para paletizar y para coger de una

cinta transportadora, moviéndose de manera sincronizada.
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ICA.3 La estructura de programa mas apropiada para cada aplicacion especifica, dado un diagrama
de flujo, se valora, implementado un programa para dosificar, pulir, atornillar o que utiliza
un Punto Central de Herramienta remoto.

Contexto profesional

Ambito profesional

Sectores productivos

Ocupaciones y puestos de trabajo relevantes

Medios de produccion

Sistemas de proyeccion. Medios audiovisuales. Ordenadores en red y con acceso a internet. Impresoras.
Escaner. Reproductora de planos. Instrumentos de dibujo. Calculadora Sistemas de reprografia. Brazo
robdtico colaborativos con herramienta pinza o ventosa de vacio. Robot Moévil Auténomo. Equipos
periféricos para brazo robdtico. Software simulador del brazo robdtico colaborativo. Software de
configuracién de sistema de visidn artificial. Software simulador de Robot Mdvil Auténomo. Herramientas
informaticas de calculo y simulaciéon. Tablas y graficos. Herramientas manuales. Equipos de verificacién y
medida.

Informacion utilizada o generada

Directivas, leyes y estandares. Especificaciones de proyectos. Informes técnicos sobre sistemas de
robodtica colaborativa. Diagramas de funcionamiento de maquinas y procesos industriales. Planos y
esquemas de equipos y sistemas. Reglamentacién y normativa vigente. Catdlogos de fabricantes. Listado
de instrumentos. Normas UNE, EN, ISO, entre otras. Normas de simbologia y representacidon de
instalaciones industriales automatizadas (ISA, ASA, I1SO, entre otros). Normas de seguridad en maquinas.
Evaluacién de riesgos en aplicaciones colaborativas. Normas de seguridad de personas y equipos.



