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RESUMEN

Este articulo cientifico contiene fundamentos
conceptuales y andlisis estadistico de un sistema
de adquisicion de datos (DAQ) implementado
mediante una tarjeta Arduino UNO y el software
LabView, que permita de manera automatica
obtener informacion de las \variables que
caracterizan un motor DC como son el voltaje y
describen los

velocidad. Se componentes

electrénicos primordiales requeridos en la
adaptacién del

empleando el software LabVIEW, uno de los mas

sistema el cual se ejecuta
utilizados en sistemas de medidas y control.
Adicionalmente el sistema utiliza un Entrenador
de Planta de Control (EPC) propiedad del ISTCT, el
cual en su instructivo sefiala desarrollos practicos
y caracteristicas fisicas de cada elemento que
conforma el EPC. El presente documento detalla
informacion relevante que asiste al usuario o
estudiante para la ejecucidn practica del sistema
(DAQ), con el objetivo de que pueda comprender
y determinar el funcionamiento de un motor DC.
se deducen las

Finalmente, conclusiones 'y

recomendaciones a partir del analisis de

resultados obtenidos.

Palabras clave: Software LABVIEW; tarjeta NI
myDAQ; entrenador EPC; adquisicion de datos
(DAQ); interfaz.
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ABSTRACT

This
foundations and statistical analysis of a data

scientific article  contains  conceptual
acquisition system (DAQ) implemented by means
of an Arduino UNO board and the LabView
software, which allows automatically obtaining
information on the variables that characterize a
DC motor such as voltage and velocity. The
essential electronic components required in the
adaptation of the system are described, which is
executed using LabVIEW software, one of the
most used in measurement and control systems.
Additionally, the system uses a Control Plant
Trainer (EPC) owned by the ISTCT, which in its
instructions indicates practical developments and
physical characteristics of each element that
makes up the EPC. This document details relevant
information that assists the user or student for the
practical execution of the system (DAQ), in order
to understand and determine the operation of a
the
recommendations are deduced from the analysis

of the results obtained.

DC motor. Finally, conclusions  and

Keywords: LABVIEW software; NI myDAQ board;
EPC trainer; data acquisition (DAQ); interface.
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1. INTRODUCCION

Las maquinas eléctricas son dispositivos
sistematicos cuyo funcionamiento produce energia
mecdnica, conversidon causada por interacciones
electromagnéticas que se generan al momento de
suministrar energia eléctrica (Jimbo, 2015). Los
motores de corriente continua son ocupados en
diferentes campos de la industria y/o comercio.
También se caracterizan por variables, entre ellas
se encuentran el voltaje y la velocidad, las cuales
van a ser analizadas en el entorno de programacion
grafica LabVIEW, dichos pardmetros son obtenidos
por medio de una tarjeta DAQ que en ingles
significa Data acquisition que significa adquisicidon
de datos, el cual actia como una interfaz entre un
ordenador vy las sefiales fisicas.

El estudio de las maquinas eléctricas rotativas
busca entender el comportamiento de las variables
que caracterizan al motor, obtenidas a través del
sistema DAQ, entre ellas el voltaje y la velocidad
(RPM) del motor. La figura 1 muestra un cuadro
para la implementacion del sistema DAQ.

Etapa 1. //' Determinar variables

3 Circuito de
I | acondicionamiento
Etapa 2 ‘ j}
use
= Conversion a codigo
Etapa 3 «— » digital y comunicacion.
=5~ Software de
Etapa 4 - — manipulacién y
~ 9 adquisicién de datos.

Figura 1: Diagrama para implementacion del DAQ
Fuente: Autor

Los sistemas DAQ se componen de cuatro
etapas. La primera etapa busca determinar las
variables para el caso en mencién se verificard el
voltaje y velocidad para poder analizar Ia
informacion registrada, la segunda etapa tiene
como fin acondicionar las sefiales para la lectura
correcta e interpretaciéon en el sistema DAQ la
tercera etapa tiene como propdsito convertir las
sefiales adquiridas en un cddigo digital para enviar
a un ordenador mediante la interfaz fisica USB y la
cuarta etapa consiste en la aplicacion del software
caso LabVIEW,
interpretar las sefiales adquiridas en el sistema y

para el con el propdsito de
obtener los datos requeridos (Osorio, Pérez y

Rodriguez, 2010).

La velocidad del motor, el cual es regulada por
medio de la variacién de la corriente continua que
alimenta al motor y asimismo es regulada por
medio del PWM (Modulacion por Ancho de Pulso)
método que se programa en el IDE (Entorno de
desarrollo integrado) de Arduino, sin modificar la
frecuencia y solo variando el ciclo de trabajo.
Mejia (2013), menciona que con el PWM se
determina los parametros eléctricos adecuados
para obtener una correcta regulaciéon del motor,
con la ayuda de esta variacion se pueden controlar
a los motores de manera precisa y utilizarlos en
operaciones mecanicas de alta precision.

Utilizando el motor dc del Entrenador de Planta de
(EPC) disponible en la
Electronica del

Control Escuela de
Instituto Superior Tecnoldgico
Central Técnico (ISTCT), se realiza la adquisicién de
datos de las variables de velocidad y voltaje, que
posteriormente servirdn para que los estudiantes
puedan replicar la prdactica y analizar los resultados

obtenidos.
O

2. METODOLOGIA
2.1 COMPONENTES A UTILIZAR.

Dentro del funcionamiento de un motor DC, se
encuentran variables esenciales que se relacionan

Revista Investigacion Tecnologica / ISUCT

D0



2R

con la potencia de entrada (eléctrica) y salida
(mecanica) del motor, que al pasar por un andlisis
se puede entender su comportamiento (Rodriguez,
2018). En el motor DC las variables que se
relacionan con la potencia son: voltaje y velocidad.
Siendo las variables a monitorear, tomando en
cuenta la conexion del motor DC, ver figura 2.

‘[POTENCIA
{[MECANICA

| CONEXION DEL MOTOR
CORRIENTE DIRECTA

POTENCIA |-
ELECTRICA |-

Figura 2: Variable de Voltaje y Velocidad
Fuente: Autor

Los componentes que conforman un tipico
sistema DAQ son: el sensor (motor encoder),
hardware de medida (placa Arduino) para la
adquisicion datos, y una PC con software
programable (LabVIEW), que a diferencia de las
medidas tradicionales es mas eficiente en el
y habilidad de

conexion con la PC (Zambrano, 2016).

procesamiento, visualizacién

e Entrenador de planta de control “EPC”

Es un equipo electrénico que incluye sensores y
para
computador mediante una tarjeta de adquisicion

actuadores, disefiado conectar a un
de datos (Hardware Arduino). Dentro de este
dispositivo se encuentra el motor DC de imdn
permanente y escobillas con direccidn de rotacion
en ambos sentidos. El voltaje de operaciéon nominal
es de 5V. Se desconoce la velocidad de operacién
del motor, dato que se pretende obtener en la

ejecucion del proyecto.
e Arduino

Es una empresa de desarrollo de hardware vy
software de cédigo abierto, que se fundamenta en
integra un microcontrolador

una placa, que

reprogramable, facilitando su utilizacién en el
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campo de la electrénica, robdtica, computacién o
en proyectos multidisciplinares.

Arduino UNO: es una tarjeta electrénica de
calidad estandar que vienen ya manufacturados e
incluso estan conformados de elementos hechos
de fabrica cuyas caracteristicas hacen esencial al
UNO de los
microcontrolador Atmega328:

Arduino cuales son: un
trabaja con un
voltaje de 5V, se compone de un regulador de
voltaje para fuentes externas que operan de 6 a
20V, sin embargo, Torrente (2013) recomienda
trabajar solo hasta los 12V con el fin de dar
proteccion a la placa (p.85). Ademas, consume una
corriente de 40mA, y dispone de 6 entradas
analdgicas y 14 digitales, memoria flash con
capacidad de 32 KB donde reside el programa a
ejecutar una vez grabado, y del cual 0.5 KB son
usados para el gestor de arranque, conduce a una
velocidad de reloj de 16 MHZ, Memoria EEPROM

de 1 KB y SRAM de 2KB.
e NI LabVIEW

Julidn y Almidén (2018) definen que LabVIEW es
un software de programacidn que posee un
entorno de desarrollo grafico, ofreciendo una
sencillez en el despliegue de la interfaz del usuario
mediante el uso de elementos graficos, que
reducen la tarea de programacion y elaboracién de
la interfaz Hombre-Maquina. La utilizacion de este
software permitird simular un instrumento real de
medicién de las variables de voltaje y velocidad del
motor DC apoyados del software y Hardware

Arduino que son accesibles por el ordenador.
2.2 CONEXION DEL SISTEMA.

La conexién de la placa con el EPC no presenta
complejidades, solo se tiene que reconocer los
pines que corresponden al motor y al sensor
encoder tal y como se muestran en la figura 3.
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Figura 3: Terminales de conexidn del entrenador EPC.
MANUAL DE USUARIO Planta Electrénica Para
Entrenamiento De Sistemas de Instrumentacién y
Control (p. 37), por Datalights Cia. Ltda, 2016, Cuenca
— Ecuador.

En caso de emplear un motor que opere con un
rango que supere los 5V, es recomendable montar
un control del motor DC mediante un transistor
NPN, semiconductor que aisla la parte de control
del circuito conectada a la base de la parte de la
carga entre emisor y colector, dando proteccién a
la placa Arduino, tal y como se muestra en la Figura
4. Antes de empezar a montar la placa Arduino con
el EPC, es importante asegurarse que se instale
todos los paquetes del software de aplicacién (NI
LabVIEW)
controlador (NI VISA) en el ordenador.

antes de instalar el software de

Realizada la instalacién de los softwares, se
conecta el cable del puerto USB de alta velocidad
del computador al puerto USB de la placa Arduino.
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Figura 4: Esquema de conexion del controlador de
motor DCy del sensor Encoder.
Fuente: Autor

La placa Arduino cuenta con pines analégicos y
digitales, que en el programa se los puede
configurar como una sefial de entrada y/o sefial de
salida para la emision de sefiales por medio de un
puerto USB hacia el ordenador con el propdsito de
visualizar las sefiales (voltaje y velocidad) del motor
en el ordenador, tomando en cuenta que los cables

de sefal deben estar bien fijados en las terminales,

INVESTIGACION

TECNOLOGICA

para asegurar una adecuada conexion. Al ejecutar
la conexién de las sefales se debe determinar en
primer lugar que el conector de alimentacion del
EPC esté conectado a una fuente de 12V, también
revise que el borne de los pines del EPC estén bien
sujetos con los cables que conectan a la placa
Arduino, todo para evitar posibles errores en el
funcionamiento del sistema.

2.3 COMUNICACION DE LA PLACA ARDUINO Y PC

La evolucion del microcontrolador ha permitido
de una manera mas practica y eficiente la
comunicacion via USB con el ordenador. Torrente
(2013) explica que la comunicacidon de la placa
Arduino y la PC mediante via USB, se ejecuta
gracias al entorno de desarrollo integrado (IDE) que
se encarga de trasladar la informaciéon al
microcontrolador que es almacenada y procesada,
con el objetivo de ejecutar los comandos asignados
en la estructura de programacién. El software de
codigo (IDE) posee funciones que permite que el
Arduino sea

microcontrolador de la placa

reconocido como un dispositivo personalizado.

En el ordenador se descarga el software que
proporciona Arduino en su pagina web. Instalado el
software en la PC se procede a conectar el
dispositivo por via USB cuando el programa lo
solicite al momento de compilar.

2.2 CONTROL PWM Y MEDICION DE VELOCIDAD.

El método que proporciona un control en la
variable de entrada (voltaje), sera la modulacién de
ancho de pulso (PWM) que intercede cantidades
intermedias de voltaje de corriente continua entre
el maximo (5V) y apagado (0OV). Esta técnica
programable envia pulsos al motor con valores que
varian entre 0-255, ya que la salida PWM posee un
registro de salida analdgica de 8 bits.

Dentro del entrenador EPC viene incorporado en
el eje del motor DC, un encoder de 36 pulsos de
revolucién, mecanismo que permitirda medir la
velocidad de rotacion que se produce con la accidon
del motor. Yi Sun (2018) define que el encoder es

Revista Investigacion Tecnologica / ISUCT
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un dispositivo que se compone de un sensor dptico
con 1 o 2 sefiales digitales que se crean a partir de
ranuras equidistantes de un disco enclavado en el
eje de motor.

Para conocer la velocidad con la que trabaja el
motor es importante conocer las interrupciones de
hardware, que responden a hechos que suceden en
ciertos pines fisicos. Las entradas que ocupan las
interrupciones en el hardware Arduino son capaces
de detectar flanco de bajada a subida y viceversa,
ver figura 5.

Fhnco de
Bajada

Nilato ==~ %

>

=

NivelBgjo ™~~~ P
Flanco de
Subida

Figura 5: Cadena de pulsos, flanja de subida y bajada
Fuente: Propia

Cuando se inicia el proceso de giro del motor el
led del encoder emite una luz que traspasa las
ranuras del disco generando una sefal de subida y
cuando se interrumpe el paso de luz se genera una
sefial de bajada, las cuales son detectadas por el
sensor optico y para indicarle al procesador que
ejecute subrutina determinara la

una que

velocidad del motor.

Para la medicién de velocidad el circuito de la
figura 4 se encarga de amplificar la sefial generada
que se lee del encoder, para obtener el
acondicionado de una sefial cuadrada de (0-5v),
gue permite a la tarjeta Arduino leer esta sefial con
precision por el pin 2 de entrada. El opto acoplador
genera una senal al detectar la interrupcion en las
ranuras del encoder, esta sefal produce una
secuencia que es enviada a la entrada de la tarjeta
Arduino para ser empleado en la medicién de
velocidad. Los datos obtenidos del contador son
procesados por el Arduino y convertido a RPM por
medio de una formula que se lo realiza en el

programa IDE de Arduino:

RPM = (Contador x 60)/12 (1)
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En la cual se multiplica la entrada del contador de
pulsos por 60 que son los segundos en un minuto,
y se divide por el nimero de ranuras que posee el
encoder y de esa manera se realiza la conversion
de frecuencia a RPM.

2.4 DISENO DEL SOFWARE DE ADQUISICION EN
LABVIEW.

En cuanto al software de adquisicidn se decide
utilizar la herramienta LabVIEW, software que
cuenta funciones adecuadas

con para la

adquisiciéon de datos mediante el manejo de
lenguaje grafico en un amplio entorno de
visualizacién. Para que el software inicie la
comunicacién y cumpla con las operaciones de
lectura, escritura, y manejo de eventos en
instrumentacién, se emplea el uso de la libreria
VISA (Virtual Instruments Software Architecture) la
cual proporciona un estandar de operacién de
comunicacién transparente para el programador,
es decir no se realizaria un cambio en el programa
si se usara USB, RS-232, GPIB O TCP/IP (Lajara y
Pelegri ,2011). En la Figura 6, se puede apreciar el

diagrama de bloques del sistema.

Voltaje Vs. Velocidad

4]
>
j
s

g =
= — =l
Visa Puerto
— b=
=
VA 5 o VA
ekiat abe- labe-
Jocco) I " ks e K
VOLTAJE]

P
:

Figura 6: Diagrama de bloque de emisidn y recepcion

|

de seiales
Fuente: Propia

El puerto del sistema consta de dos registros: el
primer registro se encarga de escribir los bits para
que la electrdnica los envie de forma serie por el
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cable USB, mientras que en el segundo registro es
donde se almacenan los bits que llegan. En el
bloque VISA configure Serial port se configura 2
parametros, el “baud rates (9600)” velocidad con la
que trabaja el sistema en baudios y el “VISA
resource name” donde se le asigna un control y se
selecciona el puerto.

El bloque VISA Write, escribe datos desde el
buffer hasta el otro dispositivo, por medio de este
blogue se envian los datos que llegaran al Arduino
para variar el voltaje con el que trabaja el motor
DC.

[ Identificacién del dispositivo ]

¢Hay dispositivo?

No

[ Inicializacién del canal de lectura y escritura ]

Disposicién desde la PC para la verificacién y
adaquisicién de datos mediante la instruccién “Write”.

¥

Desconectado

«
v

Lectura de datos desde el puerto USB mediante la
instruccion “Read”.

Proceso de datos
adquiridos. Ne

V\suahzauon gréfica de las \ranables
del motor DC

Finalizacién del canal de comunicacién mediante la
instruccién “Close”.

Fin

Figura 7: Diagrama de flujo de la comunicacién con
la tarjeta Arduino y el Software del Ordenador
Fuente: Propia

El bloque VISA Read, se encarga de recibir e

interpretar los datos enviados por el otro

dispositivo, en esta seccidn se tiene que indicar el
nuimero de bytes que debe leer del buffer a través
del bloque VISA Bytes at Serial Port, el cual obtiene
los bytes que hay en el buffer del puerto vy
aguardandolo para ser leidos. Por ultimo, el bloque
VISA Close que se encarga de cerrar la sesién VISA.

En la Figura 8, se observa un diagrama de
blogues del archivo TDMS (Sistema de gestion de
datos técnicos), esta interfaz almacena los datos
capturados de medidas o simulaciéon en una hoja
de Microsoft Excel, en este caso se registran los
datos de velocidad (0 -4500 rpm) que se producen
al variar el voltaje (0 -5volts) con el que opera el
motor DC.

ADQUISICION DE DATOS

320 IVoIta'e Vs Velocidadl

IVOL‘I‘A‘IE |4> decimated 'I
IVELOCIDAD (RPM)

| create or replace v

REGISTRO

0]

Figura 8: Diagrama de bloques para el registro de
datos en Microsoft Excel.
Fuente: Propia.

El programa grafico es sencillo, consiste en crear
variables locales de las sefales de voltaje y
velocidad del motor DC que se conectan en la
entrada del bloque de DDT (Convert from Dynamic
Data) que se encarga de convertir los datos
dindmicos a tipo de datos numéricos para usarlos
con otras funciones TDMS que establecen los
atributos (nombre, canal) de las sefiales que se
almacenan en el archivo que se crea y abre en
Microsoft Excel.

2.6 PROGRAMACION ARDUINO PARA LA
COMUNICACION CON LABVIEW.

Revista Investigacion Tecnologica / ISUCT



Para que la placa Arduino pueda enviar y recibir
datos del software de aplicacion LabVIEW, este
necesita una programacion estructurada a base de
comandos que permitan la comunicacion con el
ordenador.

Para inicializar el puerto serie se establece la
velocidad de conexion dentro de la funcidon setup
(). El valor que ejecuta la conexién comunmente es
de 9600 baudios.

void setup ()
{ (9600) ;// Establece comunicacién}

Para enviar datos a través del puerto serie y que
sean visualizados en el software de aplicacion
LabVIEW, se debe usar la instruccion que imprima
en pantalla la informacidn.

Serial.print(dato, tipo de dato); Serial.printin(dato,
tipo de dato);

Esta instrucciéon permite enviar datos a través
del puerto serie, simplemente se indica el dato a
enviar y el formato que define dicho dato.

La sefial que envia el ordenador a la placa
Arduino, para que este permita almacenar vy leer el
dato entrante del puerto serie se ejecuta la
siguiente instruccion.

dato=Serial.read() ;// lee y almacena la
informacion

Serial.printin() ;// imprime el valor

dichas

permiten leer constantemente el puerto serie,

Las instrucciones anteriormente

pero esto ocasiona errores cuando no hay datos
que leer. Existe una instruccion Serial.available que
evita este problema y optimiza el programa.

if (Serial.available)>0;// si hay dato disponible para
leer

{Valor=Serial.read();}

ISUCT / Revista Investigacion Tecnologica
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Esta instruccion comprueba si hay caracteres

disponibles en el puerto serie a leer.

Serial.available recibe el valor entero con el
numero de bytes utilizables que se almacena en el
buffer del puerto serie. Si no hay dato a tomar el
Serial.available tendra un valor de 0, por lo que es
sencilla la utilizacién de esta funcion junto a la

condicional if.

anteriormente
para la
ademas de

Los comandos mencionados

papel
comunicacién con el

cumplen un importante
ordenador

permitir el control del motor DC por medio de la
interfaz que utiliza el sistema, para obtener datos
de sus caracteristicas de operacidon que en este

caso son voltaje y velocidad.
(o,

3. ANALISIS DE RESULTADOS

A continuacidn, se presenta los resultados que el
sistema DAQ desarrollado es capaz de entregar,
variando las caracteristicas de operacién de la
magquina, en este caso el motor.

Los resultados se obtienen con la ayuda del
sistema implementado en el software LabVIEW,
consiste en enviar una sefial, para el control del
voltaje el cual ird variando de forma automatica
con la funcién numérica Add, dicha funcién calcula
la suma de sus entradas, es decir suma valores en
el tiempo, configurada con una constante para
graduar el aumento de la sefial una vez se inicie el
programa y poder analizar en tiempo real lo que
sucede con la velocidad del motor medida RPM, ver
figura 6.

La intencién de la interfaz es poder analizar la
velocidad del motor en un rango de voltaje de 0 a
5 voltios, esto gracias al método utilizado en el
disefio del software LabVIEW el cual logra el
control y frenado del motor DC al llegar al maximo
rango de trabajo es decir 5V, para ello se colocé
una funcién de comparacion Greater Or Equal?,
bloque
stop del bucle que al detectar una sefial mayor o

esta funcidn se conecta directamente al

igual a 5 detiene las repeticiones que se ejecutan
en el programa, ver figura 5, de acuerdo a los
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valores configurados la prueba se ejecuta cada 162
segundos, tiempo suficiente para adquirir los datos
de forma detallada el cual proporciona suficiente
tiempo al procesador de completar la tarea y asi
poder obtener los datos de la velocidad del motor
en funcion del voltaje.

La obtencion de la grafica de voltaje vs velocidad
que envian las sefales de voltaje y velocidad a una
funcidn Build Array esta funcién adecua las sefales
en la salida para la conexion en el control XY Graph,
esta funcion muestra en el software LabVIEW una
grafica en el plano XY en tiempo real de la velocidad
en funcidn del voltaje, ver figura 9.

Woltaje Vs, Velocidad
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Figura 9: Grafica XY en el software LabVIEW
Fuente: Propia.

La grafica de voltaje vs velocidad obtenida
muestra el inicio de la prueba desde 0 vcc hasta
aproximadamente 0.25 vcc, en este rango se
obtiene una velocidad 0 es decir el motor no inicia
el movimiento debido que aun el motor no alcanza
el voltaje de ruptura, que representa el valor
minimo para iniciar el movimiento de motor, a
partir de los 0.25 vcc aproximadamente el motor
inicia el movimiento de forma gradual hasta llegar
a los 5V, en este punto se puede observar que la
velocidad del motor se estabiliza en su maximo
valor, ver figura 9.

Los datos son enviados vy registrados
automdticamente a un documento de Microsoft
Excel.

Tabla 1. Registro de datos de voltaje y velocidad del
motor DC.

VOLTAJE  VELOCIDAD (RPM)

0 0
0,25 1176
0,5 2643
0,75 2818
1 3103
1,25 3132
1,5 3305
1,75 3563
2 3697
2,25 3739
2,5 3937
2,75 4033
3 4012
3,25 4229
3,5 4308
3,75 4380
4 4432
425 4486
4,5 4520
475 4556
5 4583

Fuente: Propia

Obtenido los datos en Excel por medio del
sistema DAQ, se procede a realizar un analisis con
la ayuda de una herramienta designada como linea
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de regresion o linea de tendencia, el cual brinda la
oportunidad de visualizar la relaciéon entre las
variables del motor DC y sacar una ecuacion
aproximada.

VELOCIDAD (RPM) vs VOLTAJE

6000
5000 Trendline Error
[ ]

_a.e000000

4000 ..0.'__

3000 ..et

2000

1000 | @ Trendline Error

0e
0 2 4 6

Figura 10: Grafica XY en Excel
Fuente: Propia.

La ecuaciéon aproximada de la curva resulta ser
la siguiente.

3 _946,77x% +3163,5x + 554,05 (2)

Y = 96,881x
Donde x representa la variacidn del voltaje que
se aplica al motor y y es el valor de la velocidad
(RPM) del motor, la ecuacién muestra que la
motor tiene un

velocidad  del aumento

directamente proporcional al voltaje aplicado.

La gréfica muestra el rango de trabajo del motor
de 0 a 5 voltios de corriente continua, el rango de
voltaje mas aproximado a la curva caracteristica
obtenida es de 0,5 a 3,3 voltios de corriente
continua, se puede realizar la comprobacién de los
datos obtenidos en la gréfica, al reemplazar los
valores de la variable x en la ecuacién dada en
cualquier punto, como resultado se debe obtener
el valor de variable y, este valor debe ser muy
cercano o igual al valor obtenido en la gra’ficaé

4. CONCLUSIONES

Se realiz6 el disefio de la interfaz hombre
maquina (HMI), para este fin se utilizo el software
LabVIEW y Arduino, el software Arduino para la
programacion a utilizar y las funciones de LabVIEW
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La aventura de descubrir

como son la comunicacién USB. El sistema DAQ que
envia la informacién a un documento de Excel, se
incluye también la grafica XY para la verificacion de
la curva caracteristica en tiempo real del voltaje vs
la velocidad.

Para la adquisicion de datos se utilizé la tarjeta
Arduino UNO vy el circuito para el arranque entre en
el sistema fisico y el ordenador por medio del
software LabVIEW.

Se realizd el andlisis de las variables en la grafica
voltaje vs velocidad del motor DC y se determina
que el motor se encuentra detenido durante los
primeros 0.25V, debido a que el motor no alcanza
el voltaje de ruptura. A partir de los 0.25V el motor
inicia con el movimiento el cual sube de forma
gradual siguiendo donde las
revoluciones del motor aumentan directamente

una ecuacion
proporcional al voltaje aplicado, la gréfica indica
que, al valor maximo de voltaje, la velocidad es
aproximadamente 4500 RPM, con lo que se puede
concluir 'y determinar que el voltaje es
directamente proporcional a la velocidad.

El analisis realizado en el motor de corriente
continua en el entrenador EPC puede ser replicado
por los estudiantes del ISTCT en forma de practica,
con el objetivo de adquirir nuevos conocimientos y
observar el comportamiento de este tipo de
motores.

(o,

5. RECOMENDACIONES

Se sugiere al wusuario o estudiante tener
conocimientos bdsicos de la programacion de
Arduino y LabVIEW, para que interprete de manera
l6gica el funcionamiento del sistema DAQ de un
motor DC.

El analisis de la grafica depende principalmente
de la capacidad del procesador del dispositivo
donde se ejecuta la interfaz y la obtencién de
datos, por lo que se recomienda que se realicen
pruebas en dispositivos de adquisicion de alta
eficiencia, para observar de manera adecuada el
rendimiento del sistema.




La aventura de descubrir

Dentro de un proyecto tan practico como fue
éste, siempre se desea que haya una mejora
continua del mismo, por lo tanto, se recomienda a
los estudiantes que tengan interés en el proyecto,
que implementen nuevos métodos de
caracterizacion de modo que optimicen el proceso
de analisis y de esta forma hacer comparaciones
con los resultados obtenidos.

O
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