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Índice de figuras vii

Resumen ix

Abstract xi

1. Introducción 1

1.1. Planteamiento del problema . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 1

1.2. El Entorno de Trabajo . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 2

1.3. Realimentación de fuerza . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 3

1.4. Estructura del Proyecto . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 3

2. Antecedentes y Bases Teóricas 5
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