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Antes de empezar

Instrucciones de instalacién

Basta con seguir los siguientes pasos:

e Crear un subdirectorio dentro del directorio ..\MATLAB\TOOLBOX y
nombrarlo como se desee (por ejemplo HEMEROQ). Si se esta instalando
una actualizacién de una version ya existente de la herramienta, es nece-
sario borrar previamente la existente.

¢ Copiar todos los ficheros de la herramienta en este directorio. Si se copian
desde un CD hay que recordar quitarle a los archivos el atributo de s6lo
lectura una vez que se encuentran en el disco duro.

e Modificar el path de MATLAB para incluir el subdirectorio recién creado.

e Arrancar MATLAB y empezar a utilizar las funciones y bloques de
HEMERO.

Como utilizar HEMERO

La herramienta HEMERO fue concebida como un apoyo al aprendizaje de
diversos aspectos de la robética. En concreto, estd estrechamente ligada al
libro “Robética: Manipuladores y robots méviles” publicado por la editorial
Marcombo-Boixareu y escrito por Anibal Ollero Baturone. De hecho, la
mayoria de los ejemplos presentados en este libro han sido simulados
empleando la presente herramienta. Por tanto, es recomendable el uso de
HEMERO en conjuncién con el estudio del libro, ya que solamente asi podra
comprender el lector en qué se basa cada una de las funciones y bloques que
componen la herramienta.
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Antes de empezar

Se ha previsto el lanzamiento de actualizaciones de HEMERO, a las que el
lector podra acceder desde la pagina web http://www.esi.us.es/hetero.

Asimismo,

se anima a los usuarios de la herramienta a que envien sus

sugerencias por correo electrénico a la direccion hemero@cartuja.us.es. El
objetivo es intentar pulir en cada nueva versién los principales defectos de la

anterior.
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