
 

Se definen los puntos de máxima posición (50 mm) y del 

tiempo (100 us). Se incluyen librerías de mbed.h y serial.h.  

Se definen los pines de salida hacia  los servomotores. 
Se define el tipo de comunicación con el pc.  

 Se nombran las funciones para ser usadas posteriormente. 

La función vertex2d tiene 2 valores flotantes (x,y). 

Esta es la fórmula para dar el valor correcto de la posición a 

los servomotores x,y.   

Se definen los nombres de los parámetros para ancho de  
pulso y tiempo de espera  

Función draw: Mueve el servomotor Z a su máximo valor 
cuando es llamada.  

Función Nodraw: Mueve el servomotor Z a su mínimo valor 
cuando es llamada.  

Función dibujar: Mueve los servomotores x,y de acuerdo al 
programa que la función haya llamado y también llama a la 
función Draw.   

Función guardar: Almacena los datos que previamente se le 
han enviado desde el pc.    

Función stop: Diseñada para indicar el final de la rutina 
previamente guardada.  

Bloque principal: Se define la velocidad en baudios para la 
comunicación con el pc, envía un texto con la palabra 
“inicialización” y se define la variable status.   

Ciclo While: la variable status toma el valor enviado desde el 
pc, mediante un Switch se dan las opciones para llamar a las 
diferentes funciones programadas previamente, dependiendo 
el código hexadecimal que se envie.  


