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Alfaomega Robótica. Control de Robots Manipuladores - Fernando Reyes Cortés



Contenido xi

2.4.3 Encoder magnético 83

2.4.4 Aspectos importantes de los encoders 85

2.4.5 Construcción de un encoder incremental 87

Encoder incremental 88

2.4.6 Glosario para encoders 89

2.5 Resumen 90

2.6 Referencias selectas 92

2.7 Problemas propuestos 94
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5.3.7 Modelo de enerǵıa 266
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Robótica. Control de Robots Manipuladores - Fernando Reyes Cortés Alfaomega



xviii Contenido

9.2.1 Descripción de un robot móvil con ruedas 513
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Robot móvil tipo uniciclo 533

9.6.1 Control por retroalimentación no lineal 536
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