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En este curso se estudian la representación matemática del robot con el fin de tener un 
modelo que nos prediga el comportamiento del mismo. 

Objetivo General 

Comprender los fundamentos de la robótica, y aplicar la representación matemática del 
robot para comprender como se realiza la planeación de trayectorias para la aplicación 
de tareas.  

Contenido 

Unidad 1. Lo qué es la robótica 

Unidad 2. Movimiento de cuerpos rígidos y transformaciones Homogéneas 

Unidad 3. Cinemática Directa e Inversa  

Unidad 4. El Jacobiano del Manipulador  

Unidad 5. Dinámica  

Unidad 6. Planificación de Trayectorias  
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Criterios de Evaluación 

Evaluaciones parciales.....................................................70% 
Prácticas de laboratorio....................................................30% 


