
Actividad académica con seriación antecedente:

Tener conocimientos antecedentes de Robótica,

Mecanismos y Electrónica Básica. Es conveniente

que hayan  cursado alguna  materia de  Modelado

de Sistemas Físicos, Control Automático, Circuitos

Digitales y/o Diseño Mecatrónico. 

El alumno construirá un robot móvil con llantas, donde

aprenderá a aplicar las técnicas de planeación, análisis

cinemático, dinámico y de control de este tipo de robots. 

Objetivo

Robótica Móvil
Tema Selecto de mecatrónica

Índice Temático
Introducción a la Robótica y a la

Robótica Móvil

Construcción de Robots Móviles

Planeación de Rutas para Robots Móviles

Evasión de Obstáculos para Robótica Móvil

Cinemática de Robots Móviles

Dinámica de Robots Móviles

Control de Robots Móviles
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