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SINOPSIS

Cinematica y Dinamica de Robots Manipuladores es un libro de texto para
estudiantes de Mecatrénica, Electrénica y Sistemas Computacionales, asi como
para los especialistas interesados en el tema de modelado dinamico de sistemas,
incluyendo los robots manipuladores. En esta obra se presenta un analisis
detallado de todos los pasos que deben seguirse para poder describir a un robot
manipulador desde un punto de vista matematico. Especificamente, se abordan
los temas de anadlisis cinemético empleando matrices de rotacion y de
transformacion homogénea. También se estudia una metodologia que emplea la
convencién de Denavit-Hartenberg, se realizan calculos de velocidades por
medio del Jacobiano del robot manipulador y se implementa un control de
seguimiento de trayectorias empleando dichos resultados. Finalmente, se
proporcionan las metodologias de Newton- Euler y Euler- Lagrange para obtener
las ecuaciones dindmicas de diversos sistemas. Aprenda: el procedimiento para
describir cinematicamente a un robot manipulador, asi como la forma en que
éstos resultados pueden aplicarse para controlar un robot manipulador, y para
determinar las ecuaciones dindmicas que describen su funcionamiento. Conozca:
las herramientas que se emplean para describir el comportamiento cinematico y
dinamico de los robots manipuladores, asi como la interpretacion de las mismas
por medio de sus demostraciones matematicas y aplicaciones en simulaciones.
Desarrolle: una comprension amplia del uso de matrices y vectores para
aplicarlos no sélo en la descripcion del movimiento de robots manipuladores, sino
para conjuntos arbitrarios de datos, con el sustento matematico requerido para
saber como utilizar las herramientas adquiridas en aplicaciones especificas.
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