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El objetivo de este proyecto fue crear un dispositivo para controlar un sistema no lineal e 
inestable muy utilizado para el análisis experimental de técnicas avanzadas de control, el 
problema cubre una variedad de aspectos en ingeniería como electrónica, mecatrónica, 
física, mecánica, sistemas de control, sistemas dinámicos, sistemas en tiempo real, 
robótica y computadores. Los Puente grúa son sistemas ampliamente utilizados en 
aplicaciones industriales como por ejemplo, en los puertos de mar, las fábricas de 
manufactura, la construcción de  sitios, etc. 
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