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El proyecto trata el desarrollo del modelamiento matemático de un robot estibador, la 
creación del plan de mantenimiento apropiado, la sistematización de los planes de 
mantenimiento a través del programa utilizado en la compañía (SAP), el acompañamiento 
del proceso de compra e instalación del equipo a través de la participación del proyecto 
real ejecutado en la planta de mezclas secas de Industrias del Maíz en la ciudad de Cali y 
la realización de un prototipo virtual del robot que permite comprobar los cálculos 
realizados y validar el modelo ejecutado con el objetivo de solucionar  problemas, 
optimizar y mejorar el funcionamiento. 
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