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1. Planteamiento del proyecto 



El objetivo de esta etapa es diseñar y desarrollar la interfaz para 
un sistema de simulación y tacto virtual con fines didácticos para 
personas invidentes y con debilidad visual, el cual se alcanzara a 
través de investigación teórica y aplicada. 

1.1 Objetivo General 



2. Fundamento teórico 

La computadora como 
generador de comandos. 

Microcontrolador 
como intérprete. 

Movimiento mecánico. 

Electrónica 

Mecánica 
Software 

de 
control 



 

 

 

•Diseño mecánico, planos 
y simulaciones. 

•Se desarrolla el  bosquejo a 
realizar  (piezas). 

•Se dan las dimensiones. 

•Se caracteriza en 3D. 

•Relación de posición. 

•Relaciones de colisión. 

•Es un software para el desarrollo 
de CAD (Diseño asistido por 
computadora) en 3D. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

• Permite realizar planos, sólidos y 
además de simulaciones para no 
llevar un sistema  físico sin estar 
echando a perder prototipos.  

• Un software altamente 
interactivo. 

Ventajas  ¿Qué es ? 

¿para que 
sirve? 

 
¿Cómo se 

implementa? 

2. Fundamento teórico 



• Para dar robustez a los 
procesos y/o los productos: 
Diseño de parámetros, diseño 
de tolerancias. 

• Permite el  diseño de 
sistemas de ingeniería. 

 

•Solo es necesario tener 
conocimientos básicos tanto de 
programación como de 
matemáticas. 

•Solo se necesitan librerías que 
pueden ser descargadas de 
National Instruments. 

 

• Es un sistema de simulación y 
monitoreo basado en un 
lenguaje grafico (G). 

•Lenguaje Grafico (G.) que 
hace altamente interactivo. 

•Altamente utilizado como un 
sistema de monitoreo. 

•Altamente utilizado en nivel 
científico. 

 Ventajas  ¿Qué es ? 

¿para que 
sirve? 

¿Cómo se 
implementa? 

2. Fundamento teórico 



•Para el diseño de proyectos 
electrónicos 

•Solo es necesario tener el 
IDE (entorno de desarrollo 
integrado) 

•Placa integrada con 
microcontrolador Atmel AVR. 

•Ya que solo se necesita la 
librería de LabVIEW Toolkit 
(LIFA_base). 

• Es un entorno entre software 
y hardware libre cuyo fin es 
enfocado a facilitar el uso de 
la electrónica y programación 
en sistemas embebidos en 
proyectos multidisciplinarios. 

 
•Fácil entorno de programación.  

•Interfaz disponibles para 
programas como LabVIEW y 
MatLAB. 

•Te evita hacer mas placas (shiels). 

Ventajas  ¿Qué es ? 

¿para que 
sirve?  

¿Cómo se 
implementa? 

2. Fundamento teórico 



1. Elaboración de marco 
de referencia. 

1. Se identificó la necesidad 
del usuario. 

2. Se realizó una  investigación 
con referencia a las 
principales características de 
las personas ciegas y con 
debilidad visual.  

• Las necesidades del usuario. 
• Las limitaciones de su 

entorno. 
• La manera en que el diseño 

digital del proyecto puede 
ayudarlos a su interacción 
con el medio ambiente que 
los rodea. 

• El cómo pueden tener una 
nuevas experiencias con esta 
herramienta. 

Etapa   Actividades desarrolladas Para entender 

3. Desarrollo del proyecto 



           Etapa   Actividades desarrolladas Para entender 

 
2. Elaboración del marco 
teórico  para el diseño, 

desarrollo y operación de 
la interfaz. 

1. Se analizaron las 
posibilidades para poder 
usar sistemas informáticos. 

2. Se buscaron fuentes de 
información de cómo se 
podía realizar dicha interfaz.  

• Cuáles sistemas se utilizarían para 
la elaboración de la interfaz. 
 

• Qué temas involucra la 
construcción de la interfaz 
(Robótica, Sistemas Embebidos, 
electrónica Analógica ,Electrónica 
Digital)  

3. Desarrollo del proyecto 



3. Diseño preliminar 
de la interfaz. 

1. Se realizó la instalación de toda 
interfaz. 
 

2. Se desarrolló la programación por 
medio de la cinemática inversa 
(método geométrico).  

• Si funcionaba la interfaz. 
• Si eran viables estos métodos. 
• Si los programas utilizados eran 

confiables. 
 

Etapa   Actividades desarrolladas Para entender 

3. Desarrollo del proyecto 



Etapa   Actividades desarrolladas Para entender 

4. Simulación y 
desarrollo de 

pruebas. 

1. Se desarrollaron 
pruebas para ver si 
era estable el 
desarrollo entre las 
tres interfaces. 
 

 
• Si funcionan los 

sistemas. 
• Las limitaciones en las 

que se tiene que 
trabajar. 

3. Desarrollo del proyecto 



Enlaces entre sistemas 

   

  
  

SoftMotion interfaz 
para SolidWorks y 
LabVIEW. 

LabVIEW Interfaz para 
Arduino (ToolKit). 

4. Resultados 
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4.1 Cinemática Inversa 



4.2 Mano con referencia de bloques 



 
Inserción del modelo matemático 

4.3 Interfaz de usuario 



Interacción entre interfaz y diseño 3 D 

4.3 Interfaz de usuario 



5. Conclusiones 

Además de lograr el objetivo propuesto, los resultados han demostrado que se 
designo la interfaz adecuada y los complementos de cada programa que 
permitieron la comunicación entre LabVIEW y Arduino. También es claro que la 
comunicación entre LabVIEW y SolidWorks permite realizar pruebas de 
movimiento y así desarrollar una interfaz de comunicación como herramienta de 
enseñanza-aprendizaje de Geometría al detectar OAG a través del diseño de las 
figuras geométricas básicas.  
 
La mayor aportación es permitir a niños CDV estudiar y repasar los conceptos 
geométricos en forma independiente sin necesidad de supervisión, lo que les 
permitirá descubrir el conocimiento por cuenta propia, aclarando que la 
herramienta no sustituye al docente.  



Trabajos futuros 

• Realizar él estudió dinámico y el estudio estructural para la 
mano y exoesqueleto lo cual permitirá determinar la velocidad 
angular y obtener los valores de control para LabVIEW. 
 

• Vincular el sistema CIGI, con este sistema de tacto virtual. 
 
• Buscar nuevas aplicaciones en la educación para los niños CDV. 
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