
Ingeniería de Software - Clase 6

Editorial label ECORFAN: 607-8695

BCIERMMI Control Number: 2020-04
BCIERMMI Classification (2020): 211020-0004

Pages: 11

RNA: 03-2010-032610115700-14

www.ecorfan.org

ECORFAN-México, S.C.

143 – 50 Itzopan Street
La Florida, Ecatepec Municipality

Mexico State, 55120 Zipcode

Phone: +52 1 55 6159 2296

Skype: ecorfan-mexico.s.c.

E-mail: contacto@ecorfan.org

Facebook: ECORFAN-México S. C.

Twitter: @EcorfanC

Holdings

Mexico Colombia Guatemala

Bolivia         Cameroon Democratic

Spain El Salvador Republic

Ecuador         Taiwan of Congo

Peru Paraguay          Nicaragua

RENIECYT - LATINDEX - Research  Gate - DULCINEA  - CLASE  - Sudoc - HISPANA  - SHERPA UNIVERSIA - Google Scholar DOI - REDIB - Mendeley - DIALNET - ROAD - ORCID

Authors: MASTACHE-MASTACHE, Jorge Edmundo, LOPEZ-RAMIREZ, Roberto, ROSALES-

DAVALOS, Jaime y GARGALLO-RAMÍREZ, Francisco Javier

Interdisciplinary Congress of Renewable Energies - Industrial Maintenance - Mechatronics and Informatics
Booklets

Title: Posicionador Automatico de dos Ejes para Lámpara de Fototerapia



Introducción

Fototerapia

Uso de la luz 
para tratar 

enfermedades

Equipo como 
lámparas fijas

Desarrollo de 
nuevas 

tecnologías

Limitantes en 
movimiento 



Metodología

Idea principal:
Mejorar la técnica de la fototerapia 

Diseño Mecánico 
Desarrollo de estructura, elementos mecánicos 
empleados

Diseño del sistema de control
Programación, Interfaz hombre-maquina

Resultados:
Posicionador de lámpara para 

fototerapia 



Metodología

Mediante la interfaz generada en LabView®, se 
generara la comunicación Hombre-Máquina con 
ayuda de un ordenador.

Se emplea el IDE Arduino® con el fin de usarlo 
como micro controlador esclavo ya que debido a 
su hardware y arquitectura es ideal y de bajo 
costo para realizar proyectos, además ser 
compatible con software de generación de 
interfaces.

Para materializar el diseño es necesario tener una 
serie de fases, en las cuales se desarrollara el 
posicionador. Dichas fases son:
◦ Análisis y diseño de sistema mecánico

◦ Diseño de circuitos electrónicos 

◦ Programación y algoritmos del sistema 

◦ Pruebas realizadas al sistema

Figura 1. Diagrama representante del sistema.



Diseño Mecánico

Se tienen dimensiones de 96 cm de ancho, 148 
cm de largo y con una altura de 150 cm en su 
totalidad, colocando refuerzos a una altura de 
43 cm y 90 cm de altura. El material empleado 
para el bastidor son los siguientes:

◦ Postes, cuadrado tubular zintro 1 ¼”

◦ Cuadricula superior, Perfil-riel de aluminio

◦ Refuerzos, tubo mofle ½” cedula 40.

Figura 2. Diseño de la estructura del posicionador



Diseño Mecánico

Figura 4. Ensamble del puente eje "Y"

Figura 3. Correderas de la base del eje "X"



Diseño sistema de control – Circuito electrónico   

Se emplea como tarjeta de control el Arduino®
Nano, el cual será el controlador de los drivers 
A4988. El esquema físico de las conexiones de 
la tarjeta con los drivers y motores 

Figura 6. Diagrama de conexiones electrónicas



Diseño sistema de control – Programación

El código en la plataforma Arduino® está
desarrollado principalmente haciendo uso de
condicionales.

Este tipo de estructuras de programación nos
permitió implementar el uso de variables, que a
su vez son tomadas directamente del programa
en LabView®

Figura 7. Diagrama de secuencia de posiciones 



Diseño sistema de control – Interfaz

El diseño de la interfaz Arduino-LabView
consiste en declarar 4 salidas del Arduino®
conectado por medio del puerto USB y
previamente seleccionado haciendo uso de
herramientas como:
◦ Puerto Serial: que es llamado para poder

conectarse con el puerto USB de la computadora
y con el micro controlador.

◦ VISA Serial: Inicializa el puerto serie especificado
por el nombre del recurso.

Figura 8. Indicadores booleanos y variables de control 



Resultados

Figura 10. Interfaz Hombre-Máquina creada en LabView®.Figura 9. Ensamble mecánico



Conclusiones

•Interfaz y control amigable con el usuario.

•Tiempos de exposición controlados.

•Se puede modificar los tiempos de exposición en los puntos de la ruta.

•Tiempo de respuesta de 0.5 segundos.

•Estructura ligera y fácil instalación.

•Contemplar un sistema mecánico para implementar un tercer eje de movimiento.
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