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El proyecto busca demostrar las virtudes que posee un robot movil con una Unica bola de traccion
al momento de generar trayectorias. En esta primera parte se ha disefiado y construido el robot
para realizar las experimentaciones basicas y mostrar los resultados.

El proyecto ha sido aceptado para su presentacién oral en el congreso internacional “56th
Internationales Wissenschafttliches Kolloquium en la Illmenau University of Technology”
(Alemania).



