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Resumen: En este documento se presenta el desarrollo de una arqui-
tectura del sistema de actuación de un robot paralelo activado por cables. 
La función del robot es almacenar objetos, posicionándolos en compar-
timientos con alta precisión y rapidez. La estructura del robot cuenta con 
una plataforma móvil como actuador final, que se encuentra suspendida 
mediante cables sujetos a la base del robot. La estructura del sistema de 
actuación consistirá en dos servomotores cuyo funcionamiento estará go-
bernado por un módulo de control de movimiento (MC) y un controlador 
lógico programable (PLC). El PLC será retroalimentado mediante una 
cámara y/o encoder y controlado por una interfaz HMI, además se des-
criben los diversos protocolos de comunicación que se utilizan entre los 
dispositivos del sistema, la metodología de desarrollo empleada, así como 
la descripción del sistema logrado y sus componentes. Finalmente se pre-
sentan los resultados experimentales del sistema propuesto.
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Abstract: In this article is presented the design and the construction of 
an actuation system to a parallel cable-based robot. The robot’s function 
is to store objects, placing them in boxes with high accuracy and velocity. 
The robot´s structure has a mobile platform as a final actuator, the mobile 
platform is suspended by cables attached to the base of the robot. The 
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