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Facultad de Ingenieria Objetivo: El alumno construira un robot moévil con
Divisién de Ingenieria Mecanica e Industrial llantas, donde aprendera a aplicar las técnicas de
planeacion, analisis cinematico, dinamico y de control de
Asignatura: Temas Selectos de Mecatrénica | / Il este tipo de robots.
Tema: Robdética Movil: Cinematica, Dinamica, Planeacioén y
Control

Actividad académica con seriacion antecedente: Tener
conocimientos antecedentes preferentemente de Robdtica,
Mecanismos y Electronica Basica. Es conveniente que
hayan cursado alguna materia de Modelado de Sistemas
Fisicos, Control Automatico, Circuitos Digitales y/o Disefio
Mecatrénico.

Indice Tematico:

Introduccion a la Robdtica y a la Robética Mdvil.
Construccion de Robots Mdviles.

Planeacion de Rutas para Robots Moviles.
Evasion de Obstaculos para Roboética Movil.
Cinematica de Robots Moviles.

Dinamica de Robots Moviles.

Control de Robots Méviles.
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Clave: 3089 /3090

Horario: 11:00 — 13:00
Dias: Martes y Jueves
Modalidad: Presencial
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