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OBJETIVO GENERAL

Realizar el diseño e implementación de un

módulo didáctico que permita obtener las

curvas características de funcionamiento en

operación bajo carga de los motores de

corriente continua, para ser visualizadas en
un interfaz HMI industrial.



OBJETIVOS ESPECÍFICOS

• Obtener datos de magnitudes físicas como: corriente de

armadura y de campo, voltaje de armadura, velocidad del

motor y torque aplicado.

• Implementar un circuito que permita el control de carga desde

la placa Arduino.

• Desarrollar un programa en la placa Arduino que permita la

lectura, escritura, procesamiento de datos, control y

comunicación con la pantalla HMI.

• Desarrollar una interfaz HMI amigable con el usuario que

permita el control, adquisición, visualización de datos y

curvas de funcionamiento de los motores DC.



MOTOR CON EXCITACIÓN DERIVACIÓN
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MOTOR CON EXCITACIÓN SERIE



MOTOR CON EXCITACIÓN COMPUESTA

𝑇 = 𝐾(Φ𝑓 +Φ𝑠)I𝑎 𝑇 = 𝐾(Φ𝑓 −Φ𝑠)I𝑎



MOTOR CON EXCITACIÓN COMPUESTA
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ARQUITECTURA DEL PROYECTO



CIRCUITO DE CONTROL DEL ELECTRODINAMÓMETRO

• Señal de control PWM

980 Hz.

• Vcc1 de 5V

• Vcc2 de 12V

• Vcc3 de 50V

• Optotransistor

• Mosfet

• Transistor

• Diodo de bypass



DESARROLLO DEL SOFTWARE EN LA PLACA ARDUINO



DESARROLLO DE LA INTERFAZ GRÁFICA



DESARROLLO DE LA INTERFAZ GRÁFICA



DESARROLLO DE LA INTERFAZ GRÁFICA



DESARROLLO DE LA INTERFAZ GRÁFICA



DESARROLLO DE LA INTERFAZ GRÁFICA



DESARROLLO DE LA INTERFAZ GRÁFICA



DESARROLLO DE LA INTERFAZ GRÁFICA



RESULTADOS OBTENIDOS MOTOR SHUNT

n = f(M)
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RESULTADOS OBTENIDOS MOTOR SHUNT

Ia = f(M)
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RESULTADOS OBTENIDOS MOTOR SHUNT

Pu = f(M)
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RESULTADOS OBTENIDOS MOTOR SHUNT

𝜼 = f(M)
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VISTA FRONTAL DEL MÓDULO



CONCLUSIONES

• Se diseñó e implementó un módulo didáctico que permite obtener las

curvas características de funcionamiento en operación bajo carga de los

motores de corriente continua, las cuales se pueden visualizar en un

interfaz HMI industrial; permitiendo actualizar el laboratorio para que

docentes y estudiantes puedan realizar prácticas o investigaciones que

aporten al desarrollo del país.

• El módulo didáctico le permite al estudiante obtener las curvas

características de los motores de corriente continua en menos tiempo de lo

que le llevaría hacerlo en forma manual, para optimizar tiempos de estudio,

contribuir en su proceso de aprendizaje y reducir el calentamiento excesivo

del electrodinamómetro y del motor.

• Mediante el software implementado en la placa Arduino y la pantalla HMI,

así como también gracias a los transductores de corriente DC, convertidor

de voltaje DC y circuito de control del electrodinamómetro el usuario puede

obtener mayor cantidad de datos con más precisión y exactitud que al

realizar las pruebas manualmente.



CONCLUSIONES

• El módulo le concede al usuario un control del electrodinamómetro o

mando de freno mucho más preciso y seguro, con la implementación de un

circuito electrónico o conversor DC/DC cuya señal de control PWM es

generada por el controlador Arduino.

• El error en condiciones de corriente nominal, entre las curvas del fabricante

y las obtenidas con el módulo es menor al error entre las curvas del

fabricante y las obtenidas manualmente, demostrando de esta manera que

el módulo es confiable y que se puede llegar a obtener los mismos o

inclusive mejores resultados que en las pruebas manuales con mucha más

eficiencia y eficacia.



Gracias


