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RESUMEN (No Eliminar el formato), usar letra tamaña 10pts

Análisis en tiempo continuo y discreto, además de la implementación del control. Se utilizará el microcontrolador Arduino para obtener resultados experimentales. Para la alimentación del robot móvil para este proyecto es necesario el uso de la energía proveniente de la radiación solar para
Arduino para obtener resultados experimentales. 
[bookmark: _GoBack]Hfthfh
Para la alimentación del robot móvil para este proyecto es necesario el uso de la energía proveniente de la radiación solar para. Arduino para obtener resultados experimentales.

ABSTRAC 

Análisis en tiempo continuo y discreto, además de la implementación del control. Se utilizará el microcontrolador Arduino para obtener resultados experimentales. Para la alimentación del robot móvil para este proyecto es necesario el 
Arduino para obtener resultados experimentales. 
Hfthfh. Arduino para obtener resultados experimentales. Hfthfh
Para la alimentación del robot móvil para este proyecto es necesario el uso de la energía proveniente de la radiación solar para Arduino para obtener resultados experimentales.
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