Archivo indice:

El CD-ROM se compone de las siguientes carpetas:

1.

2.

PEC-Archivo unicoDocumento PDF con la memoria completa del PF@ par
directa impresién a doble cara.

PFC-Por capitulogJnico volumen del PFC dividido en tantos archigomo
capitulos componen el mismo. Se afiaden ademasastifoisos con la portada,
prefacio, indices general y de figuras, listadaci®nimos, apéndices y
bibliografia.

Modelos en Solid Edge&Contiene los archivos de modelado de cada robot
individual completo y descompuesto en piezas, @leién carpetas segun robot
y elementos individuales que lo componen.

Planos Contiene unos planos generales de cada robatldorico objetivo de
dar unas dimensiones generales de los mismoxyrasi €n el caso del
manipulador los materiales y pesos de los elemgminsipales utilizados para
el modelado. Se adjuntan en tres formatos: .d& Batid Edge, .dwg para
AutoCad (exportado de Solid Edge) y .pdf por siibtgalguna incidencia con
los anteriores.

Matlalh Recopilacion de diferentes archivos de MatlatnyuBink utilizados
para la sintonizacion de los PIDs y diferentesud@kcnuméricos.

Hojas Excel Archivos .xIs con unas tablas creadas vy utilizguoira la
comprobacion del equilibrio y desequilibrio deltsma robotica completo.
Imagenes memori&imple recopilaciéon de imagenes (.jpg y .pnd)aatilas a lo
largo de la memoria.

ros_workspaceCarpeta que contiene los diferentes paqueteadidis en ROS
electric (bajo Ubuntu 11.04) para el modelado, mdnt simulacién. Cada
paquete se compone de las diferentes carpetas tamtasren la pagina 69 de la
memoria.

Videos Algunos videos (.avi) con algunas simulacionedizadas.




