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RESUMEN

El siguiente trabajo se trato sobre el disefio e implementacion de robots maviles,
esta muy relacionado con el costo de sus materiales y/o partes, la
electromecanica, los sensores y el control, sin un problema para muchos
estudiantes que se interesan en este tema. En los ultimos afios se han estado
desarrollando plataformas electrénicas de bajo costo, de facil programacién y de
fuente abierta (open source), que permiten investigar y desarrollar proyectos en
distintas areas como en la robotica, industria, domética, etc.
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