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a mecánica c
ntrada-salida

e se prese
uar el desem

del trabajo

matico del R

 bajo estudi
as que son 
a rueda front
re un plano. 

que el movim
zarse, en la
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ático del mó
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el móvil se

de generalid

ma de contr
da, (x*, y*, φ
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emática del 

bles de esta

5) 

ones que de

(16) 

trol sencillo 
yectoria nom
e sobre un p
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e han contro
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da, (wd, wi), 
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a a la varia
x* y φ◊ φ*.
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er la relació
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ón se llevan
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ndición inicia
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on esta pa
riormente al 
esto en un t
se propusier

n las simula
o cinemático

n la Fig. 3 s
cerrado del 
, para la est
el control d

a cabo con é

g. 3. Result

onclusiones
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ación. Más e
es un contro
ando una di

diferencia d
levar a cabo

es de wd y w
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o del robot m
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tructura cine
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, (20)-(21). E
la estructur

cuerdo a lo d
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zación de e
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entras que,
re que para 

das-salidas 
ición bajo la
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a la dinámic
, para gene
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