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El objetivo fundamental de este proyecto, fue diseñar un control electrónico para un 
prototipo de robot cartesiano didáctico, que fomenta el desarrollo en robótica industrial en 
la institución. El control así como el prototipo, es un diseño original de los fabricantes, 
fusionan gran parte de los conocimientos transmitidos en electrónica y conocimientos en 
robótica  enseñados  a lo largo de toda la carrera. El prototipo permite realizar 
movimientos en tres coordenadas (X, Y y Z) para trabajos de manipulación, corte u otras 
operaciones, atreves  de un control que se comunica por medio de dos interfaces graficas 
(un mando de mano y el ordenador.)  
 
 
Palabras Claves: modelamiento, matemático, creación, plan, mantenimiento, robot. 
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