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RESUMEN 

Este proyecto consistió en la implementacion SCADA de un manipulador Robotico acoplado a la 
plataforma cim-c. Para ello, se realizó un trabajo tipo investigativo y desarrollo, ya que se llevo a cabo 
de forma sistemática. La información se obtuvo mediante trabajos de investigación. Se logró, diseñar e 
implementar un manipulador robótico de selección y transporte de piezas en el sistema de 
manufactura integrada por computadora (CIM-C). Seguidamente, se seleccionaron los componentes 
del manipulador a través del estudio y el cálculo de las características. Posteriormente, se aprobó el 
diseño y selección preliminar del manipulador robótico. Finalmente, se implementó el montaje del 
manipulador y del sistema SCADA. 
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