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Resumen. El objetivo principal es diseñar y 
construir una maqueta didáctica para el 
control de altura de una carga lineal. Debe 
utilizar un motor de corriente continua como 
máquina impulsora y permitir el control y 
medición de la altura y la velocidad de la 
carga, como también de la corriente de 
armadura del motor. Será utilizado en la 
Facultad de Ingeniería de Oberá, por 
alumnos del cuarto y quinto año de la 
carrera de ingeniería electrónica. 
 
Palabras-claves: Módulo didáctico. Control 
de posición. Elevador de carga.  
 
1. INTRODUCCIÓN 
 
 Los servomotores de corriente continua 
actualmente se utilizan en el ámbito 
industrial para diversas aplicaciones, y por 
ello surge el interés del estudio del control 
de los mismos. Esta maqueta se diseña para 
ser utilizada en la cátedra de “Control 
Digital y No Lineal y Control Clásico y 
Moderno” de la carrera de electrónica, de la 
Facultad de Ingeniería, para el estudio de los 
mismos en una aplicación de carga lineal, 
cuya altura y velocidad se desea controlar.  
 La maqueta didáctica debe incluir el 
motor y la estructura de soporte de la carga 

lineal, como así también los circuitos de 
comando del motor, sensado de variables y 
los necesarios para diseñar los controladores 
digitales y analógicos. 
 El diseño de la maqueta está basado en 
la función pedagógica que debe cumplir, 
considerando la posibilidad de observar 
directamente la altura de la carga y con 
puntos de toma de señal para todas aquellas 
variables de interés presentes en los 
circuitos.  
 
2. ESQUEMA GENERAL 
 

La maqueta se diseña como un sistema 
que cuente con tres partes básicas: la 
estructura donde se monte la carga en 
suspensión y el motor, una interfaz de 
usuario donde se encuentren ubicados los 
circuitos electrónicos (controladores 
analógicos, digitales, generador de PWM, 
entre otros) y la alimentación del mismo. 
Esto se muestra en la Figura 1. 
 
3. DIAGRAMAS DE BLOQUES 
 
Las entradas de la maqueta son referencia 
(set-point) de la posición deseada, ley de 
control digital o analógica. Por otra parte las 
salidas de la misma son la señal de posición 
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de la carga, velocidad de la carga y corriente 
del motor CC. También la señal de comando 
PWM (Pulse Width Modulation) que maneja 
las llaves de potencia del conversor. 
 

Figura 1. Esquema general. 
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Figura 2. Diagrama de bloque general 

 

 
Figura 3. Diagrama de bloques detallado de 

la maqueta didáctica. 
 

 Se puede apreciar de la Figura 3, que la 
maqueta didáctica está dividida en cinco 
bloques, es decir: el bloque controlador 

analógico, controlador digital, driver, planta 
y transductor. 
 
3.1 Bloque Controlador Analógico 
 
 En este bloque se plantea disponer de 
una placa de ensayo (Protoboard), para que 
el alumno pueda proyectar un sistema de 
control analógico. 
 
3.2 Bloque Controlador Digital 
  

Este bloque corresponde a un circuito 
electrónico donde el sistema de control 
digital vendrá dado por un Controlador 
Digital de Señales (DSC). Dicho DSC 
deberá se programado por el alumno. 
 
3.3 Bloque driver 
  

El bloque driver posee como entradas 
la acción de control analógico 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 selección de la acción de 
control de control proveniente del sub-
bloque PWM o controlador digital, para 
realizar las debidas conmutaciones de las 
llaves de potencia. Además es el encargado 
de realizar la lógica de conmutación para el 
cambio del sentido de giro del motor, esto 
último es para el caso de utilizar el 
controlador analógico. 
 
3.4 Bloque Planta 
 

Este bloque está 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 suspensión. 

 
3.5 Transductor 
 Por último el bloque transductor, 
compuesto por los sensores y sus 
correspondientes acondicionadores. 
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 En nuestro sistema se tiene dos 
sensores, sensor de posición y de corriente. 
 En el caso de sensor de posición se 
utilizará un potenciómetro multivueltas (10 
vueltas) que estará acoplado al eje del motor. 
La señal que se obtendrá del mismo será una 
señal analógica. 
 La señal de velocidad, se obtiene 
como la derivada de la señal de posición a 
través del uso de amplificadores 
operacionales. 
 El sensor de corriente utilizado para 
registrar la corriente que absorbe el motor 
será el CI LA25. 
 Las señales de posición y corriente 
transmitirán en corriente, para ello se 
utilizaran transductores de tensión a 
corriente, logrando de esta manera una 
inmunidad al ruido proveniente de diferentes 
fuentes dentro del laboratorio.  
 
4. FUENTE DE ALIMENTACIÓN 
 
 El sistema se proyecta con dos fuentes 
de alimentación separadas, una para 
alimentar el motor de 12V, y otra de ±12V 
para energizar la parte de lógica y de control 
que será de baja potencia, en comparación a 
la que alimenta al motor.  
 Las tensiones utilizadas resultan seguras 
para realizar ensayos, tomas de señal etc. Lo 
que facilita las actividades de laboratorio a 
realizar al momento de utilizarse.  
 
5. ESTRUCTURA 
 
 La estructura es el soporte físico de la 
carga a controlar. Consistente en una torre 
metálica de 80cm de altura y 35cm x 35cm 
de base, donde se encuentra vinculado con 
un grado de libertad, el peso en suspensión y 
las poleas por las que circula el cable que se 
enrolla en el carretel solidario al eje del 
motor. Dicho motor se encuentra también 
dentro de la estructura, según se muestra en 
la Figura 1.  

La estructura tendrá tamaño adecuado para 
utilizarse sobre una mesa de escritorio y 
trasportarse sin mayores dificultades. 

 
Figura 4. Fotografía de la Estructura 

construida. 
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