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Objetivo: El alumno construird un robot mévil con
llantas, donde aprendera a aplicar las técnicas de
planeacién, andlisis cinematico, dinamico y de control
de este tipo de robots.

Actividad académica con seriacion antecedente:
Tener conocimientos antecedentes de Robdtica,
Mecanismos y Electronica Béasica. 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 Robotica y a la Robética Movil.
Construccion de Robots Mdviles.

Planeacidn de Rutas para Robots Moviles.
Evasién de Obstaculos para Robdtica Movil.
Cinematica de Robots Mdviles.

Dinamica de Robots Moviles.

Control de Robots Mdviles.

Bibliografia béasica:

-Canudas de Wit, C.,Siciliano, B. and Bastin, G., eds. (1996). Theory of robot control. Communications and control

engineering. London, Springer. ISBN: 3540760547

- Latombe, J. C. (1991). Robot motion planning. Boston, Kluwer Academic Publishers. ISBN: 0792391292.

- Laumond, J. P. (1998). Robot motion planning and control. Lecture notes in control and information sciences ; 229.

London, Springer. ISBN: 0780304047

- Murray, R. M.,Li, Z. and Sastry, S. S. (1994). Amathematical introduction to robotic manipulation. Boca Raton, Fla.,

London : CRC Press. ISBN: 0849379814

Semestre 2023-02



