TEMA SELECTO DE MECATRONICA

ROBOTICA MOViL
¢ OBJETIVO

EL ALUMNO CONSTRUIRA UN ROBOT MOVIL CON LLANTAS, DONDE
APRENDERA A APLICAR LAS TECNICAS DE PLANERCION, ANALISIS
CiINEMATICO, DINAMICO Y DE CONTROL DE ESTE TiPO DE ROBOTS.
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TENER CONOCIMIENTOS ANTECEDENTES DE ROBOTICA, Il IDIl E I EI I IH I Il D
MECANISMOS Y ELECTRONICA BASICA. ES CONVENIENTE

OUE HAYAN CURSADD ALGUNA MATERIA DE MODELADO J INTRODUCCION A LA POBOTICA Y A LA

DE SiSTEMAS FISICOS, CONTROL AUTOMATICO, CiIRCUITOS

I\jliGiTFILES y[0 DISERD MECATRONICD. ROBOTICA MOViL

CONSTRUCCION DE ROBOTS MOVILES
PLANEACION DE RUTAS PARA ROBOTS MOVILES

EVASION DE DBSTACULOS PARA ROBOTICA MOViL

CiINEMATICA DE ROBOTS MOVILES
DINAMICA DE ROBOTS MOVILES

CONTROL DE ROBOTS MOVILES
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