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Resumen.El objetivo principal es disefiar y lineal, como asi también los circuitos de
construir una maqueta didactica para el comando del motor, sensado de variables y
control de altura de una carga lineal. Debe los necesarios para disefar los controladores
utilizar un motor de corriente continua como digitales y analégicos.

maquina impulsora y permitir el control y El disefio de la maqueta esta basado en
medicion de la altura y la velocidad de la la funcién pedagdgica que debe cumplir,
carga, como también de la corriente deconsiderando la posibilidad de observar
armadura del motor. Sera utilizado en la directamente la altura de la carga y con
Facultad de Ingenieria de Obera, por puntos de toma de sefial para todas aquellas
alumnos del cuarto y quinto afio de lavariables de interés presentes en los
carrera de ingenieria electronica. circuitos.

Palabras-claves: Mddulo didactico. Control 2. ESQUEMA GENERAL
de posicion. Elevador de carga.
La maqueta se disefia como un sistema
1. INTRODUCCION que cuente con tres partes bésicas: la
estructura donde se monte la carga en
Los servomotores de corriente continuasuspension y el motor, una interfaz de
actualmente se utilizan en el ambitousuario donde se encuentren ubicados los
industrial para diversas aplicaciones, y porcircuitos electrénicos (controladores
ello surge el interés del estudio del controlanalégicos, digitales, generador de PWM,
de los mismos. Esta maqueta se disefia paemtre otros) y la alimentacién del mismo.
ser utilizada en la catedra de “Control Esto se muestra en la Figura 1.
Digital y No Lineal y Control Clasico y
Moderno” de la carrera de electronica, de l1&3. DIAGRAMAS DE BLOQUES
Facultad de Ingenieria, para el estudio de los
mismos en una aplicacion de carga lineallas entradas de la maqueta son referencia
cuya altura y velocidad se desea controlar. (set-poinj de la posiciébn deseada, ley de
La maqueta didactica debe incluir el control digital o analdgica. Por otra parte las
motor y la estructura de soporte de la cargaalidas de la misma son la sefial de posicion
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de la carga, velocidad de la carga y corrient@naldgico, controlador digital, driver, planta
del motor CC. También la sefial de comandg transductor.

PWM (Pulse Width Modulationque maneja

las llaves de potencia del conversor.
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Figura 1. Esquema general.
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Figura 2. Diagrama de bloque general
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Figura 3. Diagrama de bloques detallado dej g

la maqueta didactica.

MAQUETA DIDACTICA|

3.1 Bloque Controlador Analdgico

En este bloque se plantea disponer de
una placa de ensay@rptoboard, para que
el alumno pueda proyectar un sistema de
control analdgico.

3.2  Bloque Controlador Digital

Este bloque corresponde a un circuito
electronico donde el sistema de control
digital vendra dado por un Controlador
Digital de Sefales (DSC). Dicho DSC
debera se programado por el alumno.

3.3  Bloque driver

El blogue driver posee como entradas
la accion de control analogico o digital y sus
salidas corresponden a las salidas de las
llaves de potencia, que accionaran al motor.

El sub-bloque de comando es el
encargado de la seleccion de la accion de
control de control proveniente del sub-
blogue PWM o controlador digital, para
realizar las debidas conmutaciones de las
llaves de potencia. Ademas es el encargado
de realizar la I6gica de conmutacion para el
cambio del sentido de giro del motor, esto
ultimo es para el caso de utilizar el
controlador analdgico.

3.4  Bloque Planta

Este bloque esta conformado por el
motor (30W) y carga. La carga es el
conjunto comprendido por el sistema de
poleas, carretel (donde se enrolla el cable de
acero) y el peso en suspension.

Transductor
Por dltimo el bloque transductor,
compuesto por los sensores y sus

Se puede apreciar de la Figura 3, que 1grrespondientes acondicionadores.
maqueta didactica esta dividida en cinco

bloques, es decir: el bloque controlador
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En nuestro sistema se tiene doslLa estructura tendra tamafio adecuado para
sensores, sensor de posicion y de corriente. utilizarse sobre una mesa de escritorio y
En el caso de sensor de posicion sdrasportarse sin mayores dificultades.

utilizard un potencidémetro multivueltas (10 L A

vueltas) que estara acoplado al eje del motor. i ‘B I
La sefial que se obtendra del mismo sera una
sefal analdgica.

La sefal de velocidad, se obtiene
como la derivada de la sefial de posicion a
través del uso de amplificadores
operacionales.

El sensor de corriente utilizado para
registrar la corriente que absorbe el motor
sera el Cl LA25.

Las sefiales de posicion y corriente
transmitiran en corriente, para ello se
utilizaran transductores de tension a
corriente, logrando de esta manera una
inmunidad al ruido proveniente de diferentes
fuentes dentro del laboratorio.

4. FUENTE DE ALIMENTACION

El sistema se proyecta con dos fuentes
de alimentacion separadas, una para ) :
alimentar el motor de 12V, y otra de 12y Figura 4. Fotografia de la Estructura
para energizar la parte de I6gica y de control construida.
que sera de baja potencia, en comparacion a
la que alimenta al motor. Agradecimientos

Las tensiones utilizadas resultan seguras A nuestros familiares y amigos que nos

para realizar ensayos, tomas de sefial etc. Lginqan |3 oportunidad de estudiar y los
que facilita las actmdadeg de laboratorio anomentos felices de la vida. A toda la
realizar al momento de utilizarse. Nacion Argentina que sostiene con su
esfuerzo a la universidad publica y gratuita,
gque hoy nos permite cursar nuestros

estudios. A todos aquellos profesores que

La estructura es el §oporte fisico de Iaaman lo que hacen y lo transmiten a los
carga a controlar. Consistente en una torrqtudiantes

metalica de 80cm de altura y 35cn85cm
de base, donde se encuentra vinculado COB  REEERENCIAS
un grado de libertad, el peso en suspension y

las poleas por las que circula el cable que SRUNEZ R. O LIMA C. A Proyecto de un

enrtolla thel cartretel SOI'da”Otal teje bq‘,eIConvertidor CC—CC Aislado Elevador
motor. - LJIcho motor se encuentra 1ambieNye  Tension en  Configuracion Puente

dentro de la estructura, segun se muestra e@ompleto” Informe de proyecto final-

la Figura 1. Facultad de Ingenieria, Universidad
Nacional de Misiones, Obera, Misiones. ,
Proyecto Electrénico. 2001.
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