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1 2 3 4 1 2 3 4 1 2 3 4 1 2 3 4 1 2 3 4

9,10

Diseñar e implementar una interfaz en android

Diseñar e implementar una interfaz en ordenador

Diseñar e implementar una interfaz en un Teach Pendant

Realizar el emsamble virtual de los Brazos diseñados

Realizar el ensamble de cada Brazo Robótico 

6,7,8

Desarrollar dos programas en arduino que permitan controlar cada 

brazo robótico mediante la cinemática inversa y directa

Diseñar una estrategia de control que permita controlar cada brazo 

robótico mediante su cinemática directa e inversa

Establecer una conexión entre arduino y android  que permita manipular 

los brazos robóticos de manera inalámbrica.

Investigar como realizar la cinemática directa e inversa, en cada uno de 

los Brazos Robóticos  

Calcular la cinemática directa en ambos brazos

Calcular la cinemática inversa en ambos brazos

1,2

3

Semana

AGOSTO

Actividades

O

B

J

E

C

T

I

V

O

S

SEPTIEMBRE OCTUBRE NOVIEMBRE DICIEMBRE

Semana Semana Semana Semana

4,5

Elección Modelos Brazos Robóticos

Diseñar las piezas que conformaran a cada Brazo Robótico, en un 

software CAD

Realizar el proceso de corte para cada una de las piezas diseñadas 

Verificar el correcto ensamble de las piezas, con ayuda del software CAD






