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1.1. Evolución del Control por Convergencia de Estado 
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Comentario: Caso Retardo Constante 
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3.1 Fuerza de Reflexión Estática 
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3.2 Coordinación de Posición del Manipulador Local-Remoto 

ttt

tttt

n

n

.

.

.

lr TT

TtTi

G

4.1 Caso A: Movimiento Libre 
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4.2 Caso B: interacción con el Entorno 
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4.3 Reflexión de Fuerza 
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