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2.7. Relación Geométrica de un Sistema de Visión Estereoscópica [26]. . . . 25
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7.2. Placa superior robot móvil. . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 94
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ix
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7.1. Especificaciones técnicas computador de pruebas. . . . . . . . . . . . . 91


