INVESTIGACION F)Al\DGEl Igﬁ '

R-IN-15 INFORME AVANCES PROYECTO INVESTIGACION  yERSION: 02

UNIDADES TECNOLOGICAS DE SANTANDER
COORDINACION GENERAL DE INVESTIGACIONES

INFORME DE AVANCES
PROYECTO DE INVESTIGACION

PLATAFORMA DE SOFTWARE Y DE HARDWARE PARA UNA
PRUEBA PILOTO DE TELEMEDICINA

Julio de 2014
BUCARAMANGA

Informe de Avances

PLATAFORMA DE SOFTWARE Y DE HARDWARE PARA UNA PRUEBA PILOTO DE TELEMEDICINA
Coordinacién General de Investigaciones

Unidades Tecnoldgicas de Santander — UTS

Derechos Reservados — 2014 ®



INVESTIGACION Ppl\DGE”g? ’

R-IN-15 INFORME AVANCES PROYECTO INVESTIGACION  yERSION: 02

Informe de Avances del Proyecto de Investigacién
PLATAFORMA DE SOFTWARE Y DE HARDWARE PARA UNA PRUEBA PILOTO DE
TELEMEDICINA.
Coordinacién General de Investigaciones / Unidades Tecnoldgicas de Santander
Avenida de los Estudiantes No. 9 - 82 / Ciudadela Real de Minas
PBX 6917700 Telefax 66917691

Bucaramania - Colombia

Informe de Avances

PLATAFORMA DE SOFTWARE Y DE HARDWARE PARA UNA PRUEBA PILOTO DE TELEMEDICINA
Coordinacién General de Investigaciones

Unidades Tecnoldgicas de Santander — UTS

Derechos Reservados — 2014 ®



MICROSCOPIO ROBOTICO UTS
APLICADO A LA TELEMEDICINA

Desarrollado por:

Marco Fidel Fl6rez Franco

Elkin Froilan Carrillo Amaya
Juan Carlos Sanabria Rivera



INVESTIGACION

PAGINA 4

DE 61
R-IN-15 INFORME AVANCES PROYECTO INVESTIGACION VERSION: 02
TABLA DE CONTENIDO
PAGINA
L. PUESTA EN IMARCHA .ottt e e e et ettt e et e et e e e st et e et e et et e e s e st s e e enreneeneens 1
I NS 7YX i N TP 1
1.1.1 INSTALACION MODULO 1: CONTROL VERTICAL Y HORIZONTAL ..ceuvvviiiinienenneen 2
1.1.2 INSTALACION MODULO 2: CONTROL MACROY MICROMETRICO ...ccuvvviivennenneen 4
1.1.3 INSTALACION MODULO 3: CONTROL OBJIETIVOS ...uituiiuiiniieieiierieeieeieenseeeneennens 5
1.2 CONEXION ELECTRICA . .tuiutittttetetet st st e eaaea e st s st st ea et eaessase st st enrenaeens 8
1.3 OPERACION INICIAL 1 ettt ettt et et et ettt e e e et et et e e e e e e e e e aeneenns 8
2. CONTROL MICROSCOPIO TRINOCULAR BASL0 . .enieeeieeeee et en 13
2.1 PRINCIPIO DE FUNCIONAMIENTO .tututtutititeseseesssesesensensesssssssssasensesensensesnees 13
2.2 DESCRIPCION DE INSTRUMENTOS ..eueuententttteeaeeaee e e e e e e e e eateaaeeaeeaseseneeneenaenaees 14
2.2.1 INTERFAZ DE COMUNICACION ELECTRONICA . ..uttuiiniineieieieiteeeaeeaeeaeeeseeeneennas 14
2.2.2 COMPUTADOR HARDWARE Y SOFTWARE ...ttt et eeeeeeaeeaeeeeeeneenaennas 17
2.2.3 SISTEMA MECANICO Y SENSORES .....cuitttteee ettt e e e e e e e e e e eeenaenns 25
2.2.3.1 MODULO 1: CONTROL VERTICALY HORIZONTAL ....uveneeeeeieeaenaannas 26
2.2.3.2 MODULO 2: CONTROL MACROY MICROMETRICO ......ovvuieniinieniennennns 29
2.2.3.3 MODULO 3;: CONTROLDE OBJIETIVOS ..euieueieeeeeeeaeaeaeeaeieeeenaenns 32
3. MANTENIMIENTO Y ERRORES ....iuitiietttete et ettt e et e e e e e e e enaeen 35
3.1 MANTENIMIENTO DE INTERFAZ .. ettt et et e et e e e e e e e eenaens 35
3.2 MANTENIMIENTO DE IMECANISMOS ....eueenie et e e e e e e e e e e e e enaens 36
R 101U =Y 7. (010 1T 38
4.1 ESQUEMATICO MECANICO .....iiiiiiiie et e et e e e e et e e et e et e e et e eanneaes 38
4.2 ESQUEMATICO ELECTRONICO ....uiiiuuiiiiiieiiieeit e et e et e e ete e et e et e e et e s et e eatnaassnnaes 53

Informe de Avances

PLATAFORMA DE SOFTWARE Y DE HARDWARE PARA UNA PRUEBA PILOTO DE TELEMEDICINA
Coordinacién General de Investigaciones

Unidades Tecnolodgicas de Santander — UTS

Derechos Reservados — 2014 ®



R-IN-15

FIGURA 1.1.

FIGURA 1.2.
FIGURA 1.3.
FIGURA 1.4.
FIGURA 1.5.
FIGURA 1.6.
FIGURA 1.7.
FIGURA 1.8.
FIGURA 1.9.
FIGURA 1.10.
FIGURA 1.11.
FIGURA 1.12.
FIGURA 1.13.
FIGURA 1.14.
FIGURA 1.15.
FIGURA 1.16.
FIGURA 2.1.
FIGURA 2.2.
FIGURA 2.3.
FIGURA 2.4,
FIGURA 2.5.
FIGURA 2.6.
FIGURA 2.7.
FIGURA 2.8.
FIGURA 2.9.
FIGURA 2.10.
FIGURA 2.11.
FIGURA 2.12.
FIGURA 2.13.

Informe de Avances

PAGINA 5

INVESTIGACION DE 61

INFORME AVANCES PROYECTO INVESTIGACION  vERSION: 02

LISTA DE FIGURAS

PAGINA
BASE PLASTICA 1. INTERFAZ DE CONTROL ELECTRONICO, 2.
MICROSCOPIO, 3. MODULO 2 CONTROL MACRO Y MICROMETRICO, 4.
MODULO 3 CONTROL OBJETIVOS, 5 MODULO 1 CONTROL VERTICAL Y
[ (0] 14 N Y SRR 1
INSTALACION MODULO 1 CONTROL VERTICAL Y HORIZONTAL ..vvvuuieeeeeeeeeeriinnnnn. 2
COPA CONTROL HORIZONTAL Y CILINDRO DE ENCAJE ....ccvvvueeeeeeeeeeeiriiieeeeeenns 2
COPA CONTROL VERTICAL .. .eeiiiiitiiieeeeeeeeeeeettita e s e eeeeeeeaattaeaaaeeesssessstanaaaeaeess 3
MODULO 2 CONTROL MACRO Y MICROMETRICO ..vuuuiiieeeeiiiiiiiiiieeeeeeeeeesvvvinnnnns 4
COPA INTERNA MICROMETRICA Y EXTERNA MICROMETRICA ......cceevviiiiiiiieeeennn, 4
[T\l ] = N 7Y 0T T 5
MODULO 3 CONTROL DE OBJETIVOS ..ttuuuiiieeeeiiieeiiiieeeeeeeeeeerttiiaseeeaeeesssssnnnnnes 6
INTERFAZ DE CONTROL ELECTRONICO ..uuuuiiieeeiiiiiiiiieeeeeeeeeeeertiieeeeeeeeeeeensannnnns 6
INTERFAZ DE CONTROL ELECTRONICO ..uuuuiiieeeiiiiiiiiiiee e e e e e eeeevitiee e e e e e e e eeennnnannes 7
FUENTE DE PODER ......cctttuiiiiiieeeeeeettttiae s e e e e e e eeetttaa s e e e e e seessatanassaeaaeesasseannnnss 8
TERMINAL USB INTERFAZ Y CAMARA ....covttitiieteeeeeeeeetiiee e e e eeeeeeettie e s e eaeaeeannes 9
ENCENDIDO INTERFAZ DE CONTROL ELECTRONICO........ccovviiiiiieeeeeeeeeeeeeiinnn. 9
INICIO INTERFAZ GRAFICA DE USUARIO ...uuuiiieeeiiiieiiiiee e e ettt e e e e e eeenans 10
INICIO MOTIC IMAGES 2.0, cettiiiiiiieeeeeeeeteee ettt e e ettt e e e e e e e eeaeaes 10
INTERFAZ GRAFICA DE USUARIO GUI ....uviiiiiiciiiiicce e, 11
CONTROL MICROSCOPIO TRINOCULAR BA310.......cccoiiiiiiiieieeeeeceeeee e, 13
TARJETA DE CONTROL DIGITAL 1uvuuiiiieeiiieeiiiieee ettt 15
TARJETA CONTROL DE POTENCIA .....coeiiieiiiees ettt 15
INTERFAZ DE CONTROL ELECTRONICO CARA POSTERIOR ......cccvvvviiieieeeeeeennns 16
INTERFAZ GRAFICA DE USUARIO ......coovtiiiieiieeeeeeeeetiiee e e e ee et e e eeeeeeenans 18
CARPETA CON ARCHIVOS PARA CONFIGURACION.......ccivuieiiieeiieeireeeaieeeeannns 21
INICIO DE PROGRAMA ......oottiitiii i e eeee e eeettie e e e e e e e e e eettbe e e e e e e e e e eestbaa s e eaaaeeeanees 21
MOTIC IMAGES PLUS 2.0. ..uuiiiieiceeecee et 22
TEAMVIEWER ACCESO REMOTO . uuuuuiieeeeeeeettiiiaeeeeeeeeeesstiiaeseeeesssesssnnanaaeeees 24
VENTANA CONTROL REMOTO TEAMVIEWER .....cccevvviiiiiieeeeeeeeeeeriieneeeeeeeeeennns 25
MODULO 1CONTROL VERTICAL Y HORIZONTAL uvvuuieieeeeeieiiiiicee e e eeeeeeevaiann 26
17X 301 T ) | 27
BASE DE MOTORES Y BASE DE COPAS ......iiiiiiiiii et ettt 28

PLATAFORMA DE SOFTWARE Y DE HARDWARE PARA UNA PRUEBA PILOTO DE TELEMEDICINA
Coordinacién General de Investigaciones

Unidades Tecnolodgicas de Santander — UTS

Derechos Reservados — 2014 ®



R-IN-15

FIGURA 2.14.

FIGURA 2.15.
FIGURA 2.16.
FIGURA 2.17.
FIGURA 2.18.
FIGURA 2.19.
FIGURA 2.20.
FIGURA 2.21.
FIGURA 2.22.
FIGURA 3.1.

Informe de Avances

. PAGINA 6
INVESTIGACION DE 61

INFORME AVANCES PROYECTO INVESTIGACION  vERSION: 02

A) COPA MOVIL DE AGARRE VERTICAL, B) COPA INTERNA DE AGARRE
HORIZONTAL, C) COPA EXTERNA DE AGARRE VERTICAL, D) MONTAJE

MODULO L. .. ittt e ettt e e e e e e e e e et e e e e e e e e e eabtbaa e e aeaaeeeenees 29
MODULO 2 CONTROL MACRO Y MICROMETRICO ....iieeeeeiiiiiiiieeeeeeeeeeeeiiiiann 30
PLACA BASE ...ttt 30
PLACA DE MOTORES Y PIEZA DE ALINEACION......uuuiiiiieeeeiiiiriiiieeeeeeeeeeeevvinnns 31
COPA EXTERNA MACROMETRICA Y COPA INTERNA MICROMETRICA..........cuvene. 31
MONTAJIE MODULO 2. .ovuuiieiiii e ee et e e et e e etes e e e et e e s e et e e e e et e e e eeaaeeeennnns 32
MODULO 3 CONTROL DE OBJETIVOS ..uuuieieeeiiieiiiiieeeeeeeeeeeertie e e e e e e e e eessraannnns 33
BRAZO DE SOPORTE ...cvttttiiiiieeeeeeeettiiieaieeeeeeeettttaaaaeeeesssesttbaa e aeaesesessraannnns 33
CIRCUITO INTERRUPTOR OPTOELECTRONICO ....uvuvvuvrrerssesssssnsssnssssnnsnnsssnnnnnns 34
APERTURA DE INTERFAZ.....cciee et 35

PLATAFORMA DE SOFTWARE Y DE HARDWARE PARA UNA PRUEBA PILOTO DE TELEMEDICINA
Coordinacién General de Investigaciones

Unidades Tecnolodgicas de Santander — UTS

Derechos Reservados — 2014 ®



. PAGINA 7
INVESTIGACION DE 61

R-IN-15 INFORME AVANCES PROYECTO INVESTIGACION  vERSION: 02

ADVERTENCIA !

Antes de conectar, utilizar o configurar este producto lea completamente estas

instrucciones.

Por favor, guarde este manual.

SIMBOLOS DE SEGURIDAD

El “signo de exclamacion”, pide la atencion para las cuales usted
debe leer este manual determinante para evitar problemas de

funcionamiento y mantenimiento.

El “relampago” indica que hay material no aislado dentro de su
unidad que puede causar una descarga eléctrica. Para la
seguridad de todos en su hogar, por favor evite retirar la cubierta
del producto.

El producto no puede ser expuesto a goteos o0 salpicaduras, o objetos que
contengan liquidos, para evitar descargas eléctricas, haga coincidir la paleta ancha
del enchufe con la ranura amplia, e insértelo completamente; la ventilacion normal

del equipo no puede ser impedida para su funcionamiento.
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1. PUESTA EN MARCHA

1.1 INSTALACION

v" Monte el microscopio sobre la base plastica.

v' Tome los tres modulos mecanicos que se encuentra en las Figuras 1.2 a

1.10 e instale de la siguiente manera:

Figura 1.1. Base Plastica 1. Interfaz de Control Electrénico, 2. Microscopio, 3.
Médulo 2: Control Macro y Micrométrico, 4. Modulo 3: Control Objetivos, 5
Médulo 1: Control Vertical y Horizontal.



Puesta en Marcha

1.1.1 INSTALACION MoDULO 1: CONTROL VERTICAL YHORIZONTAL

Figura 1.2. Instalacion médulo 1 control vertical y horizontal.

Con el médulo 1 que se muestra en la Figura 1.2 ajuste la copa interna del control
horizontal en la perilla de ajuste horizontal del microscopio, levante el microscopio

e inserte el pie de copa en el cilindro de encaje que se muestra en la Figura 1.3.

-~

Ajuste vertical

o AjLste Horizontal

Figura 1.3. Copa control Horizontal y cilindro de encaje.



Puesta en Marcha

Una vez hecho el paso anterior, mueva manualmente la perilla del ajuste vertical del
microscopio a su valor minimo, luego ajuste la copa externa suavemente con los
tornillos de agarre Figura 1.4. Debe asegurarse que las ruedas del médulo estén

sobre los rieles en la base.

Figura 1.4. Copa control vertical.

Las 4 ruedas de pasta que se encuentran en los laterales de la placa mévil del
modulo deben ir encajadas en cada uno de los rieles que vienen instalados en la
base plastica con esto se garantiza el desplazamiento en el eje Y, verificar que no

se encuentre objetos que puedan interrumpir el recorrido del mecanismo.



1.1.2 INSTALACION MoODULO 2: CONTROL MACRO Y MICROMETRICO

Figura 1.5. M6dulo 2 Control Macro y Micrométrico.

Acerque el modulo en forma paralela a las perillas del ajuste macro y micrométrico
del microscopio, ponga manualmente el ajuste macrométrico en el valor minimo y

gire la copa del mismo hasta que llegue al final de carrera.

Ajuste Macrometrico

Ajuste Micrometrico

il

Figura 1.6. Copa interna micrométrica y externa micrométrica.



Ya con el mecanismo alineado ajuste los tornillos de las copas tanto interna
(micrométrica) como externa (macromeétrica) y los tornillos de la placa base

respectivamente.

1.1.3 INSTALACION MoDULO 3: CONTROL OBJETIVOS

Instale el pifion dentado en la base de los objetivos soltando los tornillos laterales
del pifibn o quitando los objetivos del microscopio, ubique el sensor de posicién

inicial en la parte superior del pifién Figura 1.7.

Figura 1.7. Pifiébn dentado.

Tome el brazo de soporte del motor para alinearlo y atornillarlo a la base, cologue

la correa dentada alrededor de los pifiones que se muestra en la Figura 1.7.



Puesta en Marcha

Figura 1.8. Médulo 3 control de objetivos.

Una vez instalados todos los mdédulos mecanicos, instale la interfaz de control

electrénico ajustando los tornillos de su base. Figural.9.

Figura 1.9. Interfaz de control electrénico.

Conecte los motores y sensores segun la denominacion marcada en las salidas de
la interfaz, 5 para motores y 7 para sensores como se muestra en la Figura 1.10.



Puesta en Marcha

Figura 1.10. Interfaz de control electrénico.

Se realiza buscando las parejas de conectores de la siguiente manera:

v’ M#1, M#2, M#3, M#4 y M#5 que corresponde a los motores.
v' H-Ay H-B que corresponden al sensor horizontal alto y bajo.
v M-Ay M-B corresponden al sensor macrométrico alto y bajo.
v V-Ay V-B corresponden al sensor vertical alto y bajo.

v S-O corresponde al sensor de objetivos.

La interfaz de control electrénico tiene una salida USB para establecer la
comunicaciéon con la GUI de usuario, debe ir conectada al computador que

usaremos adjunto al equipo, con los drivers instalados previamente.

Instale el ejecutable de la interfaz grafica de usuario (TELESCOPUSOFT 1.0) GUI
en el computador (este proceso se explicara en el Capitulo 2.4) con su respectiva

configuracion.

El microscopio trinocular BA310 también cuenta con camara para poder visualizar
las imagenes, esta debe ir conectada por puerto USB con el software, Motic Images

2.0, previamente instalado en el computador.



1.2 CONEXION ELECTRICA

Para la conexién eléctrica el equipo cuenta con una fuente AC/DC de entrada a 110
-240 voltios AC a 50-60Hrz y salida de 5 voltios DC a 2.5 Amperios Figura 1.11.

AC/DC ADAPTER
MODEL : AP-D043

INPUT : 100-240V~50/50Hz
QUTPUT : DCV ==2.5A
A\ CAUTION.
ForUse Wi irformatos “achioogy Ergame

ITE LPS

LISTED

Made inChina

Figura 1.11. Fuente de poder.

1.3 OPERACION INICIAL

Una vez instalado el equipo en el microscopio, para su operacion inicial en area

local realice los siguientes pasos:

1. Encienda el computador que se usara adjunto al equipo para establecer la
comunicacion. Conecte el terminal USB de la interfaz de control electrénica

y la cAmara como muestra la Figura 1.12 y encienda el microscopio.



Puesta en Marcha

Figura 1.12. Terminal USB interfaz y cAmara.

2. Encienda la interfaz de control electronico con el interruptor POWER,
verifique que el led de encendido se active. Presione el botén de RESET y

espere a que el equipo haga su ciclo de inicio o reconocimiento. Figura 1.13.

Figura 1.13. Encendido Interfaz de Control Electrénico.

3. En el escritorio del computador ya con las aplicaciones instaladas, ubique el

puntero sobre el ejecutable de la GUI (Microscopio_BA310) dar clicy se
9



U.%S Puesta en Marcha

abrird la interfaz grafica de usuario con los 5 sliders, que permiten controlar

los principales ajustes del microscopio. Como se muestra en la Figura 1.14.

s Ubue(:On MICIOSCOPIO,_ 8
mnspaemel\dcst)

L

Figura 1.14. Inicio Interfaz grafica de Usuario.

4. Ejecute el software de la cAmara MOTIC Images 2.0 con el acceso directo
gue esta en el escritorio del computador, ubiquese en archivo y seleccione

ventana de captura como lo muestra la Figura 1.15.

!vﬂﬂ.vt‘vﬂ
ool IET EPET T HIAE L

Figura 1.15. Inicio Motic Images 2.0.
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Puesta en Marcha

5. Al ejecutar la aplicacion se despliega la ventana de captura mostrando la
imagen inicial enfocada en el microscopio, maximice la pestafia de la GUI

como lo muestra la Figura 1.16. El equipo se quedara a la espera dealguna
orden después de finalizar el ciclo de inicio.

6. Para el control remoto del microscopio desde un area no local, se debe
instalar un software de acceso remoto o escritorio remoto. Existen diferentes
programas, pero se recomienda usar el TeamViewer por su fidelidad en

transmision de imagen via internet. Ver Capitulo 2.4.

[
t
:
:
.
3
1
g
S
%
3
:
|
t
>

Figura 1.16. Interfaz Grafica de Usuario GUI.
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CICLO DE RECONOCIMIENTO

En el ciclo de reconocimiento o inicio el control macrométrico movera la plataforma
a su valor maximo y minimo verificando el funcionamiento de los finales de carrera,
luego se pondra en una posicibn media inicial; siguiéndole el control vertical
moviendo la platina a su valor maximo y minimo verificando los finales de carrera 'y
volviendo a una posicion media inicial ;luego el control horizontal mueve la platina
verifica sus finales de carrera y vuelve a una posicion media inicial y el control de
objetivos se mueve en busca del sensor de posicién y vuelve a una posicién inicial
colocando el objetivo de aumento x10 para enfocar una imagen inicial. Después de
realizar esta secuencia el equipo se queda en espera de una orden desde el

computador.

12



2. CONTROL MICROSCOPIO TRINOCULAR BA310

2.1 PRINCIPIO DE FUNCIONAMIENTO

El control microscopio trinocular BA310 permite accionar automaticamente,
gestionar y controlar el funcionamiento de cada uno de los principales enfoques de

un microscopio.

Su principio de funcionamiento consta de un sistema mecanico inoxidable y motores
paso a paso con un angulo de movimiento de 1.8 grados, que permite tener el agarre
y precision necesaria para cada uno de los 5 enfoques principales del microscopio,
con esto y desde una unidad de control o interfaz de comunicacion electronico se
logra dar las ordenes de los pasos necesarios y el sentido de giro que debe dar cada
mecanismo, para alcanzar el mejor enfoque de una imagen, al igual de comunicar
mandos con una interfaz gréfica de usuario (TELESCOPUSOFT 1.0) instalada en
el computador ubicado en el laboratorio, el cual establece la conexién via internet,
en lo posible utilizando cable y no Wi-Fi para obtener la méaxima velocidad de
transmision, a través del software que permite el acceso remoto desde cualquier

lugar donde se quiera interactuar con el sistema.

Usuario

L;boraiorio

&
V.
L

Sistema Mecanico Motic £B310

,;__: Interfaz de Control
- Electronico

Figura 2.1. Control microscopio trinocular BA310.
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Control Microscopio Trinocular BA310

2.2 DESCRIPCION DE INSTRUMENTOS

2.2.1 INTERFAZ DE COMUNICACION ELECTRONICA

La interfaz de comunicacion electronica es el dispositivo de enlace entre la interfaz
gréafica de usuario desde el computador con los componentes eléctricos, mecanicos
y electronicos del sistema; cuenta con dos tarjetas electronicas una para el control

digital y otra para el control de potencia.

TARJETA DE CONTROL DIGITAL

La tarjeta de control digital es la encargada de recibir los paquetes de datos que
vienen del computador, para dar las 6rdenes de giro y cantidad de pasos que debe
dar cada uno de los modulos mecéanicos que conforman el equipo, controla las

sefales de los sensores y garantiza el desacople entre potencia y control.

Cuenta con un microcontrolador PIC18f47j53 de ultima generacion que contiene
programa SOFTSCOPUS 1.0 destinado a realizar el control de microscopio robético
UTS.

14



Control Microscopio Trinocular BA310

Figura 2.2. Tarjeta de Control Digital.

También utiliza optoacopladores de respuesta rapida, para el desacople entre la
etapa de control y la etapa de potencia, una entrada de Reset que reinicializa todo
el sistema, una entrada de comunicaciéon USB y conectores molex como salidas,

para sefial de sensores y control de drivers L298 en los motores .

TARJETA DE POTENCIA

La tarjeta de potencia es la encargada de recibir las sefales digitales producidas
por el programa SOFTSCOPUS 1.0 de la etapa de control y convertirlas en sefiales
eléctricas para los motores, regula el paso de corriente y mantiene el nivel de voltaje

necesario para el funcionamiento de cada moédulo mecanico.

Figura 2.3. Tarjeta Control de Potencia.
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Control Microscopio Trinocular BA310

Esta tarjeta cuenta con cinco drivers o circuitos puente H de rapida respuesta L298
gue nos permite activar cada motor, dandoles un sentido de giro y al mismo tiempo

controlar el paso de corriente.

Al igual contiene compuertas l6gicas para aprovechar el maximo de salidas digitales
en el microcontrolador. Todas sus sefiales de activacion son digitales entre 3-5voltios
DC y su salida es 5 voltios DC con un maximo de 2 amperios para garantizar el

torque de cada mecanismo.

Tiene cinco entradas digitales tipo molex que conectan a los drivers, dos entradas
para fusibles de 300 miliamperios y 2 amperios respectivamente, una entrada de

encendido y cinco salidas que conectan los cinco motores paso a paso.

Figura 2.4. Interfaz de control Electrénico cara posterior.

16



2.2.2 COMPUTADOR HARDWARE Y SOFTWARE

El sistema debe contar con un computador que estara siempre conectado a la
interfaz de control electrénico y a la vez con la red de internet, se recomienda que

tenga las siguientes caracteristicas:

v' Sistema operativo Windows xp,vista y windos 7.

v" Memoria RAM de 500 Mega Bytes minimo.

v Tres puertos USB independientes.

v Unidad de cd para la instalacion de software.

La comunicacién entre la interfaz de control electronico y el computador se realiza
por medio de una interfaz grafica de usuario (TELESCOPUSOFT 1.0) quien enviara
todos las ordenes usando un protocolo de comunicacion de 9600 bits por segundo,
datos de 8 bits de informacion, después de la transmision de los datos le sigue un
bit de paridad que indica si el nimero de bits transmitidos llevan errores y por ultimo

un bit de parada.

17



Control Microscopio Trinocular BA310

Figura 2.5. Interfaz Gréfica de Usuario.
INTERFAZ GRAFICA DE USUARIO GUI

La interfaz grafica de usuario es una aplicacion creada (GUI) para desarrollar un
entorno grafico de simulacién que le permita la comunicacion entre un usuario y la

maquina.

Para ejecutar (TELESCOPUSOFT 1.0) se guarda la carpeta commapi con los
archivos a utilizar junto con el ejecutable creado como acceso directo en el

computador y se debe configurar el java COMM APl en Windows.

Para configurar del java COMM API en Windows se deben seguir los siguientes

pasos
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INSTALACION DEL JAVA COMM API EN WINDOWS

La version del Comm API (Java(tm) Communications API) para Windows esta

formada por tres archivos:

v win32com.dll

V' comm.jar

v/ javax.comm.properties

Si se quiere ejecutar alguna aplicacion que haga uso del puerto serie se debe
realizar la instalacion en el JRE (cuyo path es parecido a “C:\Archivos de
programa\Java\jre6\” o “C:\Archivos de programa\Java\jre1.6.0_03"), para ello

tenemos que colocar los archivos en:

v win32com.dll pegar en: PATH_JRE\bin\

v'comm.jar pegar en: PATH_JRE\lib\ext\

v' javax.comm.properties pegar en: PATH_JRE\ib\

Si se quiere que la aplicacibn haga uso del puerto serie se debe realizar la
instalacion en el JDK (cuyo path parecido a “C:\Archivos de

programa\Java\jdk1.6.0_12"), para ello tenemos que colocar los archivos en:
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win32com.dll pegar en :
v' PATH_JDK\bin\
v PATH_JDK)jre\bin\

v" C:\WINDOWS\system32\

comm.jar pegar en:
v PATH_JDK\lib\

v PATH_JDK)\jre\lib\ext\

javax.comm.properties pegar en :
v" PATH_JDK\lib\

v PATH_JDK)jre\lib\

Una vez realizado el procedimiento anterior reinicie el equipo y ubique el acceso
directo de la GUI.
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o j
D commapi ‘& win3zcom.dil

comm javax. comm. properties
Executgble Jar File Archive PROPERTIES
28 KB 1 KB

Figura 2.6. Carpeta con archivos para configuracion.

Ya con la configuracion del Java, se puede ejecutar el acceso directo del programa
TELESCOPUSOFT 1.0 que se tendra ubicada en el escritorio del computador como
se ve en la Figura 2.7.

Ubicacidn: microscopio_BA
transparentel\dist)

Figura 2.7. Inicio de Programa.

Espere unos segundos y se abrird una nueva ventana que serd la interfaz gréfica

de usuario; encontrara cinco sliders que se puedes deslizar a un valor maximo o
21



minimo con su respectivo nombre de mando y numeracion para lograr un buen
ajuste.

MOTIC IMAGES PLUS 2.0

El microscopio MOTIC BA310 cuenta con un software para el manejo de la camara,
el cual deberd ir instalado respectivamente en el computador. Esta aplicacion

permite mostrar en tiempo real las imagenes enfocadas por el microscopio.

Ejecute la aplicacion ir a archivos y dar clic en ventana de capturas.

M| Motic Im3aqges Plus 2.0 ML

Archive Ediflar Imagen Wedie Opeitn  Agods

0 tuevo A 1L RS T AE "
& Abrie mlwbmuoﬁ‘.‘@q,\)_w‘

i Ventieme de Capiura:  Clrlith
[ comperer mégenes

) ATk
& Belitine InGorme Motie

£k Configurear

Sedie

Figura 2.8. Motic Images Plus 2.0.

Una vez abierta la ventana de capturas tendremos la imagen en tiempo real
mostrada por el microscopio, con la aplicacion se puede configurar la resolucion y
nitidez de la imagen.

Ya con estas dos aplicaciones en ejecucion se puede tener control de cada uno de

los ajustes en el microscopio de forma local, pero paratener acceso de forma remota
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se debe utilizar programas existentes que permita realizar un escritorio remoto (via

internet) con el computador.

VCN PROGRAMA DE ACCESO REMOTO

Gracias a un VCN (Programa para Acceso Remoto) de adquisicion gratis, se puede
establecer una comunicacion por la red desde otro computador en cualquier parte
del mundo. Entre ellos existen TeamViewer, Ammy Admin y escritorio remoto
Chrome. Estos programas nos ofrecen un ID “Numero Identificador” y una
contrasefia del computador a controlar que debe ser suministrada y digitada en el

otro computador, donde se va a controlar el escritorio remoto.

Asi se puede acceder al escritorio del computador que contiene todo el software que
controla el microscopio y tener el escritorio como si se estuviera en el laboratorio, o
en el aula donde se encuentra el microscopio. Con este programa se logra compartir
fotos y videos por internet de computador laboratorio a computador usuario. Para

esta aplicacion se recomienda utilizar el TeamViewer.

Este software es totalmente gratis y permite tener un acceso remoto a todas las
aplicaciones del computador a controlar, debe ir instalado en los dos computadores

con los que se quiera hacer la conexion.
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Conexion Extras Ayuda

Licencia gratuita (solo uso no comerdal) - juancarlos - Microsoft

Control remoto Reunidn

|
|
|
|
|
|
|
Permitir el control remoto Controlar un ordenador ‘
|
|
|
|
|
|
|

remoto
Comunique a su asociado el siguiente ID y Introduzca el ID de su asociado para
contrasefia para permitir el control remoto. controlar el ordenador remoto.
ID de asociado
| suip 2 505 931 116 -
9440 | & @ Control remoto
) Transferencia de archivo:

) Listo para conectar (conexion segura) Ordenadores & contactos 2>

Figura 2.9. Teamviewer acceso remoto.

Se puede imaginar una conexion de TeamViewer como una llamada telefénica, la
ID de TeamViewer seria el nimero de teléfono con el que es posible conectar con
todos los usuarios de TeamViewer. Los Computadores con TeamViewer y los
dispositivos méviles que ejecutan TeamViewer quedan identificados por una ID
global Unica. Esta ID se genera automaticamente durante el primer inicio de
TeamViewer basandose en las caracteristicas del hardware, y no se modificara

posteriormente.

Todas las conexiones de TeamViewer estan encriptadas y protegidas frente al

acceso por parte de terceros.

Para establecer una conexién entre el computador que se encuentra en el
laboratorio con el computador del usuario usando TeamViewer es necesario seguir

los siguientes pasos:

1. Inicie TeamViewer.
2. Haga clic en la pestafia Control remoto.
3. Solicite a su asociado que inicie la versién completa de TeamViewer.
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N o o s

8.
9.

Solicite a su asociado que le facilite su ID de TeamViewer y su contrasefia.
Introduzca la ID de su asociado en el cuadro combinado ID de asociado.
Haga clic en el botén de opcion Control remoto.

Haga clic en el boton Conectar con asociado.

Se abrira el cuadro de didlogo Autenticacion de TeamViewer.

Introduzca la contrasefa del ordenador remoto.

Haga clic en Iniciar sesion.

10. Ya esta conectado al ordenador de su asociado.

v O Waocviwt [ toemescse wois v AF Cure ¢

Figura 2.10. Ventana control remoto TeamViewer.

Una vez establecida la conexion se puede tener acceso a cada una de las

aplicaciones instaladas en el computador a controlar desde la captura o video de

una imagen hasta controlar el movimiento de cada uno de los ajustes del

microscopio.

2.2.3 SISTEMA MECANICO Y SENSORES

Como se mencion6 anteriormente el sistema mecanico consta de tres modulos de

control integrados por piezas hechas en acero inoxidable, motores, poleas y
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sensores que nos permite desplazar cada uno de los ajustes del microscopio para

la visualizacion de una imagen.

2.2.3.1 Modulo 1: Control Vertical y Horizontal

Este mdédulo permite controlar el desplazamiento de la platina que soporta la

muestra a estudiar.

Como lo dice su nombre el modulo desplaza la platina en el eje Y vertical y en el eje

X horizontal, para poder visualizar una muestra en su totalidad.

Figura 2.11. M6édulo 1Control Vertical y Horizontal.

Todo esta montado sobre una placa mévil cuadrada que cuenta con cuatro ruedas
de pasta, las cuales deben ir encajadas en los rieles instalados en la tableta de

soporte para facilitar su movimiento en el recorrido del eje Y.
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Atornille los motores a sus bases y ajuste la placa movil respectivamente, para
luego instalar la base de copas, la cual sera ajustada dependiendo la distancia y la

tension de las poleas.

Figura 2.12. Placa moévil.

Una vez lograda la Montaje del médulo instale las copas de agarre horizontal y
vertical respectivamente, para esto tome la copa interna de agarre horizontal y

atornille en la perilla de recorrido del eje X como se muestra en la Figura 2.14.
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Baze de Motores

Baze de Copas

Figura 2.13. Base de Motores y Base de Copas.

Con la copa interna de agarre horizontal atornillada, levante el microscopio para

encajar la copa dentro de la copa externa de agarre vertical.

28



Figura 2.14. a) Copa mévil de agarre vertical, b) Copa interna de agarre horizontal, c)
Copa externa de agarre vertical, d) Montaje mdédulo 1.

Encajada la copa, atornille la copa mavil de agarre vertical a la perilla de recorrido
del eje Y, para luego colocar las poleas entre los pifiones del mecanismo y pifiones
de motores buscando asi ajustar los finales de carrera manualmente en sus

posiciones iniciales.

2.2.3.2 MobuULO 2: CONTROL MACRO Y MICROMETRICO

Este mddulo permite ajustar el enfoque grueso (macrométrico) y fino (micrométrico)

en el microscopio, para obtener una imagen clara de la muestra a estudiar.
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Figura 2.15. Modulo 2 Control Macro y Micrométrico.

Todo el conjunto estd montado sobre una placa base de acero con tornillos
ajustables, para garantizar la alineacion de las copas con las perillas en el

microscopio.

FF Yo ¥
o ®

+

5
4

Figura 2.16. Placa Base.
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Atornille los motores a la placa base y ajuste la pieza de alineacion del mecanismo,

para poder insertar las copas de agarre paralelamente a las perillas del microscopio.

Figura 2.17. Placa de motores y pieza de alineacion.

5 A

Cuando este ajustada la Montaje sobre la placa base, proceda a instalar las copas
de agarre en las perillas, con las copas puestas atreves de la pieza de alineacion

acerque el modulo paralelamente al microscopio como lo muestra la Figura 2.18.

Micrometrico

Figura 2.18. Copa externa macrométrica y copa interna micrométrica.

Atornille suavemente la copa interna micrométrica y introducir dentro del buje de la

copa externa macrométrica, ubigue manualmente la perilla macromeétrica a su valor
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minimo y ajuste suavemente los tornillos de la copa externa. Por ultimo coloque las

correas entre los pifiones de los motores y los mecanismos.

Figura 2.19. Montaje mddulo 2.

2.2.3.3 MobuLoO 3: CONTROL DE OBJETIVOS

Este modulo permite mover el revolver o portaobjetivos, que es donde se encuentran
los cuatro objetivos del microscopio con su respectivo aumento, al igual ayuda a

ubicar una imagen inicial.

Esta montado sobre un brazo de acero, donde va atornillado el motor y un pifion

dentado que rodea el revolver de los objetivos. Figura 2.20.
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Figura 2.20. Modulo 3 Control de Objetivos.

El brazo va atornillado a la base plastica y alineada paralelamente con el revélver
de objetivos, el motor va anclado en la parte superior del brazo y acoplado con una

correa dentada al pifidén del revolver.

Figura 2.21.
Brazo de Soporte.
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SENSORES

El sistema cuenta con siete sensores interruptores optoelectronicos anclados en los
motores para garantizar el final de recorrido y posicion inicial de cada modulo de
control, Consiste en un LED, que emite radiacion infrarroja no visible, enfocada
hacia un elemento sensible a esta radiacion, normalmente un fototransistor, situado
a muy corta distancia. El fototransistor es un transistor en el que una radiacion
luminosa sobre una zona concreta de la unién base-colector provoca una corriente

de colector proporcional al nivel de radiacion.

A'c L4
W oz L3s\> nivel de
L2 7 radiacién
i
el > Ve

Figura 2.22. Circuito interruptor optoelectrénico.
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3. MANTENIMIENTO Y ERRORES

3.1 MANTENIMIENTO DE INTERFAZ

Para el mantenimiento de este dispositivo electronico se recomienda utilizar
atornilladores, brochas, cepillos, lanilla y limpiador de contactos; con el equipo
apagado retire los tornillos laterales de la tapa plastica y desplace con cuidado hacia

el lado donde van las salidas de los sensores y motores. Figura 3.1

Figura 3.1. Apertura de Interfaz.

Desconecte toda la salida y entradas de los conectores en orden para evitar
confusiones al armar de nuevo, retire las tuercas de los separadores de lastarjetas
y proceda a limpiar con una brocha el polvo presente en las tarjetas se recomienda
utilizar un limpia contactos en spray si se encuentran piezas sulfatadas, desconecte
y retire el ventilador para limpiar cada una de sus aspas, revise conexiones

eléctricas y por ultimo vuelva a armar todo el conjunto.
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ERRORES Y SOLUCIONES

ERROR POSIBLE FALLA SOLUCION

e Revisar voltajes remplazar
No enciende la interfaz e Falla en fuente de poder fusibles.

o Remplazar el cable USB.
e  Cerrary volver abrir la
GUI de usuario y
resetear la interfaz,

No comunica ordenes e Cables USB partido TELESCOPUSOFT 1.0
e Mal configurado el puerto configurar el puerto en
panel de control del
computador.

e Revisar conexiones de

e Mal contacto en salidas de motores y verificar que no
Motores no encienden y no giran motores existan lineas trocadas.
e Fallas en sensores e Revisar sefial de sensores.

3.2 MANTENIMIENTO DE MECANISMOS

Para el mantenimiento de los mecanismos o médulos de control se recomienda usar
llaves bristone, atornilladores, lubricante en spray, brocha y lanilla. Primero
desconecte todos los motores de la interfaz de control electronico y separe cada
modulo del microscopio, realice limpieza de polvo y lubricacion de partes moviles,

ajuste mecanismos, revise la tension de correas y verifique el torque de los motores.

36



ERRORES Y SOLUCIONES

ERROR POSIBLE FALLA SOLUCION
¢ Revisar los conectores o
e Conectores sueltos remplazar motor.
Motores no giran e Mala alineacion de e Alinear mecanismos y ajustar
mecanismos los tornillos suavemente

e Remplazar motor

Motor se queda en una sola « Moto reductor averiado  Remplazar correas

posicion

e Verificar las lineas de
activacion

e Remplazar puente h

e Verificar manualmente que
nada este bloqueado el
mecanismo.

e Lineas en el conector
invertidas.

e Puente h averiado

¢ Mecanismo bloqueado

Motor gira en un solo sentido

37



4. ESQUEMATICOS

4.1 ESQUEMATICO MECANICO

v ESQUEMATICO MODULO 1: Las unidades de medida estan dadas en
centrimetros.
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Montaje modulo 1
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Esquematicos

v" ESQUEMATICO MODULO 2: Las unidades de medida estan dadas en

centimetros.
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Esquematicos

v ESQUEMATICO MODULO 3 OBJETIVO: Las unidades de medida estan

dadas en centimetros.

VISTA A
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Brazo Objetivos
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4.2 ESQUEMATICO ELECTRONICO
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Esquematico Tarjeta de Control Digital
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