


✔  Control.

✔  Comprensión.

✔  Evaluación.









Diseñar la acción de actuadores



Sistema de referencia inercial
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Prótesis
“Inteligentes”



Destreza en la

Manipulación



https://www.infoplc.net/blogs-automatizacion/item/111289-motion-control-tip-calculo-parametros-posicionado 

Motion Control

https://www.infoplc.net/blogs-automatizacion/item/111289-motion-control-tip-calculo-parametros-posicionado


Tarea
a) Deducir θ(t).

b) Obtener t1, t2 y tf  . 
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