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INntroduccion

Eltema central de este libro son los principios basicos de la robética apli-
cada en entornos industriales. La obra situa al alumnado en esta tema-
tica con el fin de que pueda entender como se estructura un robot, sus
movimientos, su programacion y como aplicarlo a la industria.

Esta obra apunta a que el alumnado pueda, primero, conocer la historia
de la robotica desde el siglo pasado; segundo, estudiar la morfologia de
un robot, sus movimientos y su programacion, y tercero, ver sus diferen-
tes aplicaciones en entornos industriales.
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OBJETIVO GENERAL

El objetivo general de Fundamentos de robética, es el siguiente:

< Aplicarlaroboética a los procesos industriales.
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