
 

Se incluye la librería MBED  

 

Se define el No. De pasos para cada giro (medio giro). 

(AVANCE 1 – 2 – 3) 

Se define comunicación serial. 

 

 

Se define el PIN de salida para los (3) tres servomotores 

 

Se definen cada una de las funciones del programa. 



 

 

 

Función para mover los (2) dos motores pasó a paso 

hacia adelante  



 

 

Función para mover los (2) dos 

motores pasó a paso en sentido 

horario  

Función para mover los (2) dos 

motores pasó a paso en sentido anti 

- horario  



 

 

Funciones de Clase Stepmotor  



 

 

Función main del programa  

Setea periodo de los servos en 20 mili 

segundos. 

Setea la velocidad de comunicación serial a 

9600. 

Lectura de los comandos enviados mediante 

la comunicación 

FF – DIBUJAR 

FE – GUARDAR 

FC – BAJAR Z 

FB – SUBIR Z 

F0 – FINAL PARA CADA INSTRUCCIÓN 

FD – VERTEX2D 

F9 – TRANSLADO DEL PICCOLO 

FA – STOP DE INSTRUCCIONES 

 



 

 

Función para bajar y subir Z 

Lectura del comando enviado 

 



  

Función VERTEX 2D  

Función traslado: 

Se basa en 4 casos para (X) y 4 casos 

para (Y), los cuales combinados forman 

16 posiciones en las cuales se va a 

ubicar el PICCOLO. 

El PICCOLO siempre se va a ubicar en la 

posición superior izquierda para lo cual 

las posiciones 1.1, 2.1, 3.1 y 4.1 van 

hacer un desplazamiento lineal, para las 

siguientes posiciones dará medio giro, 

se traslada, se devuelve medio giro y 

avanza a la posición linealmente. ….  

 



 

 

 

…. Para cada caso de (X) existe (4) 

cuatro casos de (Y). 

Fue necesario incluir (FOR) para cada 

giro de los motores. 

Una vez el PICCOLO llega a su posición 

se devuelve el texto donde se informa 

en qué posición se encuentra. 

 

 

 

 



 

 

 



  

 

  

 



 

 

 



 

 

 



 

 



 

 


