ROBOTICA

CONTROL REVERSIBLE
DE MOTORES DC

Se trata de un circuito simple para control, a través de un potenciémetro o sensor
resistivo, de motores de corriente continua para tensiones entre 6 y 12 V' y corriente entre 100 y 1000 mA.
El circuito utiliza fuente simétrica y un amplificador operacional 741 como base.

n las aplicacicnes en que se
desea un centrol lotal de un
pequefio molor de corrienle
continua, inclusive con la inversion
de movimiento, solamente un control
electrénico puede proporcionar los
resultados esperados,
El circuito propuesto pusds controlar
la tensitin sobre un pequefio molor
DC en una banda de 0 hasta el ma-
ximo y también Inverlir su rotacién
con movimiento inverso tamblén gra-
duado entre 0 y el maxima.
El circuito emplea transisiores de po-
tencia de 1A an la excitacién siendo
ésta el limile de corrients de los mo-
toras contrelados.
El proyecto basico usa fuente sime-
frica de 6+6V slendo pues recomen-
dable para molores da 6V, pero sin
alteracidn. Podemos alimanlarlo con
tensionas da 9+9V & 12412V y usar
motores para estas lensicnes,
Dependiendo del tipe de control em-
pleado, el circuito puede tener ga-
nancia ajuslable, lo que lo vuelve i-
deal para innumerables aplicaciones
imporianies como:
* Modelos radiocontrolados
* Robatica
* Control de pequefios venliladores
* Bombas de laboratorios de quimica
y biclogia

Como funclona

La simple cbservacién del circuito
nos permite de inmediato visualizar
la operacién del sistema. Un amplifi-
cador operacional tiena su enirada
no inversora (+), que commesponde al
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pin 3, polarizada con la lensién de
referencia de 0 voll de la fuente si-
mélrica,

Asi, si la tensién en el pin 2 (enlrada
inversora) fuera mayor que la tensién
de referancia, el amplificader enira
en accidn y proporciona en su salida
una tensién amplificada menor que
0V(tensién de referencia).

El factor de amplificacion esta dade
por la red de alimentacion formada
por P2 y R4,

Caon una fensién menor qua OV con-
duce Q2 y el motor es alimenlado
por B2, girando enfonces en un sen-
tido.

&i la tensién aplicada a la entrada in-
varsora fuera mener que la referen-
cia, la tensidn en la salida del opera-
cional serd mayor que 0V ¥
amplificada en una relacién que de-
penda dal ajuste de P2, En eslas
condiciones, conduce Q1 que ali-
menta el motar a partir de B1. La po-
laridad de alimentacién de B1 es o-
puesta a la de B2 haciendo que el
motor gire en el sentido cpuesio.

En nuesiro circuito con control polen-
ciométrico, usamos P1 para variar la

{ensién en la enirada inversora enlre -

un valor menor que la tensién de re-
ferencia y un valor mayor cubriendo
asi toda la banda posible de rotacio-
nes,

P1 puede enlonces actuar sobre el
motor desde la velocidad maxima an
un sentido hasta la velocidad maxi-
ma en el otro, pasando por una posi-
cién intermedia en que se queda de-
tenido.

En lugar de P1 podemos, en verdad,

usar cualquier transduclor resistivo
como por ejemple un sensor de hu-
medad, un LDR o bien un termistar
NTC.

Lo importante para garantizar el fun-
cionamianto s que R2 tenga un va-
lor tal que en el maximo de resislen-
cia dal transductor tengamos en 2
del Cl-1 una lension menor qua OV
{referencia), y en &l minimo de su re-
sistencia, la tensién en &l mismo pin
del inlegrado sea mayor que OV, El I-
deal es hacer el dimensionamiento
para que la excursién negativa tenga
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FIGURA 1
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CONTROL REVERSIBLE DE MOTORES DC

FHGURA 2

FIGURA 3

la misma amplitud que la pesitiva (fi-
gura 1),

Para controlar corrientas mayores
también es posible alterar el circuito
usando transistores més polentes,
preferiblemente Darlingtons compla-
mentarios.

Mantaje

Comanzamas por dar an la figura 2
el diagrama completo del dparato.

La sugerencia de placa del circuilo
impreso aparece en la figura 3.

El circuilo integrado debe ser monta-
do en zbcalo para evitarse probla-
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mas de recalentamiente en la solda-
dura y facilitar su cambio per ofro,
Los transistores de pelencia deban
sar dolados de disipadores de calor,
La fuente simétrica debe ser formada
por pilas o bien tener la configura-
cidn que aparece en la figura 4.

El filtrada debe taner capacitoras de
1.000kF comeo minime, con tensio-
nes de lrabajo de 16V.

Los resistores son todos de 1/8 &
1/4W v P1 es un potencidmetro line-
al. P2 as un frimpot que permite a-
justar la banda de actuacién de P1.
El motor sélo puede ser del tipo con
iman permananta que admita la in-

FIGURA 4

varsion da rotacion,

Para el caso da sensores, el valor da
R2 puede ser alterado, Una sugeren-
cia es usar para A2 proviscriamente
un trimpot de 47k a 220k, conforma
el transductor empleado.

Prueba y usa

Conecto la unidad colocando las pi-
las en el soporte. Aclle antences so-
bre P1 verificando la banda de con-
trol y la parada. Vaya al mismo
tiempoe accionands P2 para oblener
el contral ideal.

Hecho el ajuste sdlo queda usar la u-
nidad, respetando sus limitaciones
de corriente.
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