RESUMEN

El proyecto de titulacion contempla realizar una estacion de entrenamiento robdtica que
incluya un manipulador industrial cartesiano de morfologia tipo portica para lo cual se
realizara un disefio mecénico de todo el sistema subdividido en pequefios subsistemas
como: sistemas de fijacion, sistemas de movimiento, sistemas de transmision de potencia,
entre otros. Adicionalmente se realizara un disefio eléctrico que cumpla requerimientos de
seguridad para proteccion y control de: los circuitos internos de la estacion, actuadores,
sensores. Todo esto pasando por un proceso de preselecciéon de cada uno de los elementos
tanto mecéanicos como eléctricos que conformardn la estacion en si, previo a una
implementacién fisica. Posteriormente se implementard un sistema de visualizacion e
interaccion denominado HMI, en el cual se relacione al operador con las distintas
funcionalidades que se le puedan asignar a la estacion de entrenamiento, ademas de
permitir una correcta visualizacion del estado de la estacion cuando esta se encuentre con
procesos inicializados. Finalmente se realizaran pruebas que permitan definir de manera
cercana las caracteristicas del manipulador robdético cartesiano siendo las mas importantes

la caracteristica de precision y repetibilidad.
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