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RESUMEN 

 
El proyecto �Control de un Ascensor por Adquisición de Datos con Labview� 

detallará cada uno de los pasos con los cuales se procederá a realizar el control y 

diseño de un ascensor, que luego será supervisado por medio de la adquisición de 

datos con Labview.  

 

La adquisición de datos, consiste en tomar muestras reales para generar datos que 

podamos manipular desde el computador.  

 

En la actualidad los sistemas de control de adquisición de datos empiezan a ser 

utilizados en la mayoría de edificios, con el crecimiento de la tecnología, se vuelve 

una necesidad el poder supervisar un ascensor por medio de una computadora y 

poder controlarlo de acuerdo a las necesidades de los usuarios o administradores. 

 

El objetivo es crear un pequeño prototipo de un ascensor en el cual se podrán 

visualizar las aplicaciones de Labview en sistemas existentes que por medio de 

este programa hemos logrado modernizar y mejorar de acuerdo a las nuevas 

necesidades del mundo. 
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La programación será realizada por medio de Labview el cual recopilará los datos 

para desarrollar un sistema tipo SCADA (Supervisión y Control de Adquisición de 

Datos).   El SCADA nos permite controlar, supervisar y operar el equipo existente 

para poderlo interconectar con los nuevos sistemas de edificios inteligentes.   
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INTRODUCCIÓN 

 

El presente Proyecto forma parte de la materia de graduación �Introducción a los 

Sistemas de Adquisición de Datos� y consiste en el diseño del �Control de un 

Ascensor�.  

 

El principal objetivo es desarrollar un proyecto basado en la comunicación del 

ascensor y el software LabVIEW el que nos ayudará a controlar y manipular el 

mecanismo del ascensor. 

 

LabVIEW es un revolucionario ambiente de desarrollo gráfico con funciones 

integradas para realizar la adquisición de datos, control de instrumentos, análisis de 

mediciones y presentaciones de datos. 

 

LabVIEW da la flexibilidad de un poderoso ambiente de programación sin la 

complejidad de los ambientes tradicionales. 

 

 



 

 

 

CAPITULO 1 

1. FUNDAMENTACIÓN TEÓRICA 

 

1.1.  FUNDAMENTO TEÓRICO 

 

En el presente capítulo se detallan los recursos y herramientas necesarios 

para la implementación del control de un ascensor, como es el uso del 

software Labview y el hardware NI USB 6009. Además se analiza la 

interacción entre ellos a través de un ordenador permitiendo el envío y 

recepción de datos mediante USB. 

 

1.2.  LABVIEW 

 

LabVIEW constituye un revolucionario sistema de programación gráfica 

para aplicaciones que involucren adquisición, control, análisis y 

presentación de datos, entre las ventajas que nos proporciona el empleo de 

LabVIEW:
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 Reducir el tiempo de desarrollo de las aplicaciones al menos de 4 a 10 

veces, ya que es muy intuitivo y fácil de aprender. 

 Posee una gran flexibilidad del sistema, permitiendo cambios y 

actualizaciones tanto del hardware como del software.  

 Da la posibilidad a los usuarios de crear soluciones completas y 

complejas.  

 Con un único sistema de desarrollo se integran las funciones de 

adquisición, análisis y presentación de datos.  

 El sistema está dotado de un compilador gráfico para lograr la máxima 

velocidad de ejecución posible.  

 Tiene la posibilidad de incorporar aplicaciones escritas en otros 

lenguajes.  

 

1.2.1. Descripción de Software LABVIEW 

 

LabVIEW es un entorno de programación destinado al desarrollo de 

aplicaciones, similar a los sistemas de desarrollo comerciales que 

utilizan el lenguaje C o BASIC. Sin embargo, LabVIEW se diferencia 

de dichos programas en un importante aspecto: los citados 

lenguajes de programación se basan en líneas de texto para crear el 

código fuente del programa, mientras que LabVIEW emplea la 
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programación gráfica o lenguaje G para crear programas basados 

en diagramas de bloques.  

 

Para el empleo de LabVIEW no se requiere gran experiencia en 

programación, ya que se emplean iconos, términos e ideas 

familiares a científicos e ingenieros y se apoya sobre símbolos 

gráficos en lugar de lenguaje escrito para construir las aplicaciones. 

Por ello resulta mucho más intuitivo que el resto de lenguajes de 

programación convencionales.  

 

LabVIEW posee extensas librerías de funciones y subrutinas. 

Además de las funciones básicas de todo lenguaje de programación, 

LabVIEW incluye librerías específicas para la adquisición de datos, 

control de instrumentación VXI, GPIB y comunicación serie, análisis 

presentación y guardado de datos.  

 

LabVIEW también proporciona potentes herramientas que facilitan la 

depuración de los programas. 
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Figura 1.:  Logo de National Instruments LabVIEW 

  

1.2.2. Descripción de la Tarjeta NI USB 6009 

 

 

La tarjeta NI USB-6009 cuenta con 8 entradas análogas, 2 salidas 

análogas, 12 entradas/salidas digitales programables, un contador 

ascendente de 32 bit, se conecta al ordenador por vía USB para 

transmitir datos y alimentación de voltaje. 

 

Usamos la tarjeta de adquisición de datos para recibir señales de los 

sensores,  con estas se realiza el control en el ordenador,  a su vez 

este envía la señal de salida de operación para el control de los 

motores.  
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Figura 2.:  Tarjeta NI USB 6009 

 

1.2.2.1. Características de las Entradas y Salidas 

 

EA (Entrada Analógica).-  Estos terminales se pueden usar 

como entradas individuales de voltaje analógico o como 

combinaciones para entradas de voltaje diferencial como 

nos muestra la tabla. Tenemos 8 entradas terminales 

individuales, las cuales pueden ser usadas de dos formas: 

 

 Terminales simples, se usa como referencia las salidas 

GND de la NI6009, el voltaje máximo para esta 

configuración es de ±10V. 

 

 Terminales de voltaje diferencial, se usan dos 

terminales simples.  Los valores de voltajes que se pueden 
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utilizar para este tipo de configuración son ±20 V, ±10 V, ±5 

V, ±4 V, ±2.5 V, ±2 V, ±1.25 V, ±1 V. 

 

SA (Salidas Analógicas).- Son las dos únicas salidas 

analógicas que posee la tarjeta de adquisición de datos, las 

cuales no son individuales y se usan junto con la tierra. El 

rango de voltaje es de 0 a +5V con una impedancia de 

salida de 50Ω y una corriente de 5mA. 

 

GND (Tierra).- Es la referencia para todas las entradas y 

salidas analógicas y la referencia para los voltajes 

diferenciales, así como de todos los voltajes que da la 

tarjeta 6009. 

 

EP (Entradas Digitales Programables).- Son todas las 

entradas y salidas digitales, estas se pueden programar 

para que funcionen como entrada o salida, individualmente 

sin depender una de la otra.  

 

En total la tarjeta posee 12 entradas/salidas digitales, todas 

ellas compatibles con tecnología TTL, LVTTL, CMOS.  
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Además posee un rango de voltaje con respecto al terminal 

GND desde -0.5V a 5.8V.  

 

EPC (Entrada Programable Contador).- Esta entrada 

podemos programarla para que se use como una entrada 

para un contador de eventos, o como disparador digital. 

 

+5V.- Voltaje entregado por la tarjeta de adquisición de 

datos para usarlo con fuente de poder. 

 

+2.5V.- Voltaje entregado por la tarjeta, es usado para 

pruebas de envolventes. 

 

A continuación se muestra (Tabla I),  donde se muestra los 

terminales análogos con sus respectivas señales y en la 

(Tabla I) los terminales digitales. 

 

 

 



8 

 

Número 
terminal 

Señal (modo terminal 
simple) 

Señal (modo 
diferencial) 

1 GND GND 

2 EA0 EA0+ 

3 EA4 EA0- 

4 GND GND 

5 EA1 EA1+ 

6 EA5 EA1- 

7 GND GND 

8 EA2 EA2+ 

9 EA6 EA2- 

10 GND GND 

11 EA3 EA3+ 

12 EA7 EA3- 

13 GND GND 

14 SA0 SA0 

15 SA1 SA1 

16 GND GND 

 

           Tabla I.: Terminales análogos de la DAQ NI USB-6009  
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Tabla II.: Terminales digitales de la DAQ NI USB-6009  

 

Número de terminal Señal (modo terminal 
simple) 

17 EP00 

18 EP01 

19 EP02 

20 EP03 

21 EP04 

22 EP05 

23 EP06 

24 EP07 

25 EP10 

26 EP11 

27 EP12 

28 EP13 

29 EPC0 

30 +2.5V 

31 +5V 

32 GND 
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1.2.3  Funcionamiento del software LABVIEW 

 

Los programas desarrollados mediante LABVIEW se denominan 

instrumentos virtuales (VIs), porque su apariencia y funcionamiento 

imitan los de un instrumento real. Sin embargo son análogos a las 

funciones creadas con los lenguajes de programación 

convencionales. Los VIs tienen una parte interactiva con el usuario y 

otra parte de código fuente, y aceptan parámetros procedentes de 

otros VIs. 

 

Todos los VIs tienen un panel frontal y un diagrama de bloques, 

también podemos hacer uso de las paletas ya que ellas contienen 

las opciones que se emplean para crear y modificar los VIs. 

 

Con el entorno gráfico de programación de LABVIEW se comienza a 

programar a partir de un panel frontal y luego se finalizará con el 

diagrama de bloques. 

 

1.2.3.1  Panel Frontal 

 

Se trata de la interfaz gráfica del VI con el usuario, tratando 

que sea lo más amistosa posible.  Esta interfaz recoge las 
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entradas procedentes por el usuario y representa las salidas 

proporcionadas por el programa. 

 

Todas las operaciones como: indicadores, controles, switch, 

gráficos y leds, los encontramos haciendo clic derecho 

dentro del panel frontal, donde escogemos la opción de 

acuerdo a nuestras necesidades. 

 

1.2.3.1.1. Indicadores 

 

Ayudan a visualizar cualquier tipo de medida, 

como son los metros, grados, porcentajes, 

velocidad, tamaño, etc..  Adicional a los 

indicadores numéricos, también hay indicadores 

en forma de texto.  

 

Dentro de los indicadores numéricos tenemos los 

siguientes: 

 Numeric. [1] 

 Meter. [2] 

 Thermometer. [3] 
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 Gauge. [4] 

 Tank. [5] 

  

 

 

 

 

                

 

Figura 3.: Indicadores Numéricos 

 

1.2.3.1.2. Controles y Switch  

 

Con estos podemos activar o desactivar las 

señales, de acuerdo a la programación o 

necesidades del usuario.  De la misma manera 

consta con controles numéricos, de texto y en 

forma de botones.  Los botones son de tipo 

booleanos.  A continuación se enumeran los más 
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utilizados y especialmente los que utilizamos en 

este proyecto: 

 Numeric. [1] 

 Slide. [2] 

 Dial. [3] 

 Boolean. [4, 5, 6] 

 

 

 

 

 

 

 

 

Figura 4.: Controles y Switch 

 

1.2.3.1.3. Gráficos y Leds 

 

Este recurso nos permite graficar cualquier tipo 

de onda, o señal.  Puede ser constante o 
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variable. Los leds nos permiten visualizar el 

cambio de una señal, en dos tiempos. 

 

 

 

 

 

 

 

 

Figura 5.: Gráfico y Leds. 

 

1.2.3.2  Diagrama de Bloques 

 

El diagrama de bloques constituye el código fuente del VI, 

donde se realiza la implementación del programa para 

controlar o realizar cualquier procesamiento de las entradas 

y salidas que se crearon en el panel frontal. 
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El software consta con aplicaciones, funciones, opciones de 

programación, matemáticas, procesamiento de señales, 

conectividad.  

 

El diagrama de bloques se construye conectando los 

distintos objetos entre sí, como si se tratara de un circuito, 

los cables se encargarán de unir los terminales de entrada y 

salida con sus correspondientes objetos, ya que los cables 

son los que van a facilitar el flujo de datos desde su origen 

hasta su destino, siendo sea una función, una estructura, un 

terminal, etc. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Figura 6.: Diagrama de Bloques 
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1.3. MOTOR  

 

El motor es un elemento indispensable en un gran número de equipos 

electrónicos.  El conocimiento de su forma de trabajo y sus propiedades es 

imprescindible para cualquiera que emplee estos componentes para el 

montaje o mantenimiento de dichos equipos, con el objeto de poder 

efectuar la elección del modelo más adecuado y así poder obtener el mejor 

rendimiento de los mismos.  

 

La misión fundamental del motor eléctrico es la de transformar la energía 

eléctrica, que se le suministra, en una energía mecánica que será la que se 

emplea para poner en movimiento el mecanismo del equipo en el que se 

instale. 

 

El funcionamiento de un motor, en general, se basa en las propiedades 

electromagnéticas de la corriente eléctrica y la posibilidad de crear, a partir 

de ellas, unas determinadas fuerzas de atracción y repulsión encargadas 

de actuar sobre un eje y generar un movimiento de rotación. 

 

 

 

 



17 

 

1.3.1. Características de los Motores 
 

 

Normalmente los motores se caracterizan por dos parámetros que 

expresan directamente sus propiedades. 

 

 Velocidad de rotación. 

 Par motor. 

 

Velocidad de rotación: Indica el número de vueltas por unidad de 

tiempo que produce el motor y depende por completo de la forma de 

construcción del mismo, de la tensión de alimentación, así como de  

la carga mecánica que se acople a su eje, aunque esto último no es 

aplicable a un tipo especial de motores denominados síncronos o 

sincrónicos. Las unidades empleadas son las revoluciones por 

minuto (r.p.m.) y las revoluciones por segundo (r.p.s.). 

 

Par motor: expresa la fuerza de actuación de éste y depende 

lógicamente de la potencia que sea capaz de desarrollar dicho 

motor, así como de la velocidad de rotación del mismo.  El concepto 

de par motor es importante a la hora de elegir un modelo para una 

aplicación determinada; se define como la fuerza que es capaz de 

vencer el motor multiplicada por el radio de giro.  Esto significa que 
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no supone lo mismo mover, por ejemplo: una polea que transmita 

una fuerza de 10kg., con un radio de 5cm. que con otro radio de 

10cm., ya que el par motor será en el segundo caso el doble que el 

del primero. Las unidades de medida suelen ser el kg. x cm.  o bien, 

en g. x cm. 

 

Además de estos factores también se tienen en cuenta otros como 

son las condiciones de arranque, la potencia absorbida y el factor de 

potencia. 

 

Existe una relación matemática que liga ambos parámetros, ya que 

como se ha  explicado no son independientes entre sí; dicha relación 

se expresa: 

 

Dónde: 

M: par motor expresado (Kg. x cm.)  

P: potencia absorbida (Watts.)  

N: velocidad (r.p.m.) 

En función de la corriente empleada para la alimentación del motor, 

que define por completo a las características constructivas del 

mismo, se pueden clasificar los motores en tres grandes grupos: 
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 Motores de corriente continua. 

 Motores de corriente alterna. 

 Motores universales. 

 

1.3.1.1. Motores de Corriente Continua 

 

Es necesario aplicar al inducido una corriente continua para 

obtener movimiento, así como al inductor en el caso de que 

éste sea del tipo de electroimán, conociéndose a esta última 

con la denominación de corriente de excitación.  

 

Su construcción suele estar realizada mediante un inductor 

cilíndrico hueco (imán o electroimán) que contiene un cierto 

número de pares de polos magnéticos (Norte-Sur), que se 

conoce con el nombre de estator.  En su interior se 

encuentra el inducido o rotor también cilíndrico sobre el cual 

se encuentra el arrollamiento, el eje está acoplado mediante 

rodamiento o cojinetes para permitir el giro y dispone de una 

superficie de contacto montada sobre un dispositivo llamado 

colector sobre el que se deslizan los contactos externos o 

escobillas. 
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1.3.1.2. Motores de Corriente Alterna 

 

Son los que se alimentan de este tipo de excitación y 

comprende dos tipos con propiedades bastantes 

diferenciadas: 

 Motores asíncronos 

 Motores síncronos 

 

1.3.1.2.1. Motores Asíncronos 

 

También conocidos con el nombre de motores de 

inducción, basan su funcionamiento en el efecto 

que produce un campo magnético alterno 

aplicado a un inductor o estator sobre un rotor 

con una serie de espiras sin ninguna conexión 

externa sobre el que se inducen unas corrientes 

por el mismo efecto de un transformador. 

 

Por lo tanto, en este sistema solo se necesita 

una conexión a la alimentación, que corresponde 
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al estator, eliminándose el sistema de escobillas 

que se precisa en otros tipos de motores. 

 

1.3.1.2.2. Motores Síncronos 

 

Están constituidos por un inducido que suele ser 

fijo, formando por lo tanto el estator sobre el que 

se aplica una corriente alterna y por un inductor o 

rotor formado por un imán o electroimán que 

contiene un cierto número de pares de polos 

magnéticos.  El campo variable del estator hace 

girar al rotor a una velocidad fija y constante de 

sincronismo que depende de la frecuencia 

alterna aplicada.  De ello deriva su denominación 

de síncronos.  

 

1.3.1.3. Motores Universales 

 

Son aquellos que pueden recibir alimentación tanto continua 

como alterna, sin que por ello se alteren sus propiedades, 

básicamente responden al mismo principio de construcción 

que los de corriente continua pero excitando tanto a inductor 
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como al inducido con la misma corriente, disponiendo a 

ambos en serie sobre el circuito de alimentación. 

 

1.4. VARIADOR DE FRECUENCIA 

 

La mejor manera de acoplar un sistema motriz a las condiciones variables 

de los procesos involucrados es con un controlador de velocidad.  Este 

control de velocidad ha jugado un papel importante en la ingeniería 

mecánica, desde los inicios de la Revolución Industrial. 

 

A principios del siglo XVIII, James Watt desarrolló e incorporó a su 

máquina de vapor su ya famoso gobernador de velocidad centrífuga. 

 

Posteriormente surgieron muchas aplicaciones donde era necesario variar 

la velocidad de los procesos y se desarrollaron varios métodos para 

lograrlo, tales como los moto-reductores, reductores de catarinas, bandas 

y poleas, embragues hidráulicos, etc.  Todos ellos en su momento fueron 

la mejor opción mecánicamente hablando, para controlar o reducir la 

velocidad de un determinado proceso.  
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Sin embargo, se desarrolló también el motor de corriente directa cuyas 

condiciones de operación lo hacen idóneo para variar su velocidad sin 

deterioro de sus parámetros de funcionamiento, ya que para operar es 

necesario un control que alimente voltaje y corriente a su campo y su 

armadura, lo que provoca, que su velocidad varíe de acuerdo con las 

condiciones de alimentación de este control. 

 

Aunque todos estos procesos son muy confiables y se aplican con mucha 

frecuencia aún en la actualidad, tienen una característica en común, 

desperdician mucha energía.  Ya sea por la gran cantidad de engranajes, 

poleas, etc.,  para el caso de los de tipo mecánico, como por el dispendio 

de energía en devanados, armadura, excitación, etc. de los motores de 

corriente directa; mientras que para ambos casos el mantenimiento es 

complicado y costoso,  lo que los hace aún más costosos. 

 

Debido a todos estos inconvenientes para variar la velocidad en los 

procesos, se buscó la manera de poder hacerlo de una forma sencilla, 

confiable y de bajo costo. 

 

Esto no fue posible sino hasta finales de los setentas, ya que con el 

desarrollo de la electrónica de potencia, se pudo lograr el control de 
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velocidad de un motor de corriente alterna de inducción, mediante la 

utilización de un variador de frecuencia. 

 

Este variador alimenta al motor con un voltaje modulado, con lo que 

simula una variación de frecuencia en las terminales del motor y con ello 

varía la velocidad de dicho motor sin perjuicios considerable de su 

características de par y manteniendo la simplicidad de operación y 

facilidad de mantenimiento del motor jaula de ardilla, comparativamente 

con los motores de corriente directa; además de presentar mejores 

prestaciones en el control de velocidad. 

 

Este Variador de Frecuencia Variable (VDF) es conocido con diferentes 

nombres: variador de velocidad, drive, inversor, etc.; pero el nombre 

correcto es el de variador de frecuencia ya que incorpora el término de 

frecuencia que es lo correcto en este caso, por tanto variadores de 

velocidad lo son la mayoría aunque la variación la hagan por métodos 

mecánicos o por corriente directa e inversores, solo se refiere a uno de los 

pasos del VDF. 

 

La manera como un VDF convierte voltaje y frecuencia constante en 

voltaje y frecuencia variable es:   
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 La corriente alterna es rectificada y convertida a voltaje de corriente 

continua, después la invierte y vuelve a entregar corriente alterna pero 

con valores de frecuencia y voltajes variables.  

 El suministro de voltaje de un VDF puede realizarse a frecuencias que van 

desde 0 hasta 300 o más Hz.; por lo tanto la velocidad del motor es 

variable en la misma proporción que la variación de la frecuencia, así el 

motor puede girar lento o muy rápido dependiendo de la frecuencia que le 

suministra el VDF.  

 

Al mismo tiempo el voltaje también es variable en la misma proporción 

que la variación de la frecuencia para asegurar que la relación 

voltaje/frecuencia se mantenga con el mismo valor en todo el rango de 

velocidades mientras no pase de 60 Hz.  

 

Esto es porque el par que entrega el motor según diseño es determinado 

por esta relación y un motor de 460V tendrá una relación volt/frec de 7.6, 

si este mismo motor lo manejamos a una frecuencia de 30 Hz., tendremos 

que suministrarle un voltaje de 230V para mantener la misma relación y el 

mismo par. Cualquier cambio en esta relación puede afectar el par, 

temperatura, velocidad o el ruido del mismo. 
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Figura 7.: Relación Voltaje/Frecuencia 

 

Por lo que se deduce que para producir el par nominal en cada motor a 

diferentes velocidades, es necesario modificar el voltaje suministrado 

conforme modificamos la frecuencia. El VDF mantiene esa relación de 

volt/hz suministrada al motor de manera automática. 

 

1.4.1 PARTES DEL VARIADOR DE FRECUENCIA 

 

Básicamente todos los variadores de frecuencia están formado por 

tres partes principales: 
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RECTIFICADOR DE C.D.-  La parte rectificadora en el VDF 

convierte el voltaje en C.A. en voltaje en C.D. que es más fácil 

internamente para el VFD para generar la frecuencia variable de 

salida necesaria de una fuente no alterna de voltaje, dependiendo 

del tipo de VDF este voltaje de C.D. puede ser fijo o variable.  

 

La mayoría de los VDF manufacturados actualmente son del tipo 

de modulación del ancho del pulso (PWM por sus siglas en inglés) 

que operan con un voltaje en C.D. suavizado. Los diodos de 

potencia son usados para producir el voltaje de C.D. fijo y los 

rectificadores controlados de silicio (SCR´s por sus siglas en 

inglés) son usados para el de voltaje de C.D. variable.  

 

Es importante hacer notar que el voltaje del bus de C.D. es 1.41 

veces mayor al voltaje de C.A. pues toma el valor del pico de 

voltaje y no el voltaje r.m.s., por lo que el voltaje en bus de C.D. de 

un VDF de 460V será de 648VCD. 

 

FILTRO Ó ENLACE.-  El cual dependiendo del tipo de variador, es 

como está conformado; también se denomina a esta parte bus de 

corriente directa 
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INVERSOR.- Como se mencionaba, este es sólo uno de los pasos 

del VDF y no representa la función total del mismo. En esta sección 

el voltaje en C.D. se invierte y vuelve a tomar la forma alterna por 

medio de rectificadores controlados de silicio o transistores de 

potencia conectados directamente al bus de C.D. y controlados por 

microprocesadores, pero esta vez con una frecuencia y voltaje 

variables.  

 

Esta generación trifásica de C.A. al hacerse a través de aperturas 

instantáneas de los transistores aunque tiene ciclos positivos y 

negativos toma una forma cuadrática e interrumpida similar a la 

alimentación de entrada simulando la onda senoidal, según las 

necesidades de frecuencia pero que mantiene la misma relación 

volts/hz para el motor, a esta tecnología se le llama modulación del 

ancho del pulso. (Pulse Width Modulation PWM).  

 

Una tarjeta lógica de microprocesadores determina la frecuencia de 

conmutación de la sección de inversión, permitiendo un rango 

amplio de frecuencias de salida al motor, que van desde 0 hasta 

300 Hz. o más Hertz. 
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CAPITULO 2 

2.1. CONTROL DE PUERTAS 

  

2.1.1.  Puente tipo H 

 

Es un circuito electrónico que permite a un motor eléctrico DC girar en 

ambos sentidos, avance y retroceso. Son ampliamente usados 

en robótica y como convertidores de potencia. Los puentes H están 

disponibles como circuitos integrados, pero en este caso vamos a 

construir uno. 

 

Hacer girar los motores impulsores de mecanismos como robots, 

máquinas herramientas o cualquier otro sistema electromecánico que 

requiera de movimiento de piezas puede pensarse como una de las 

fases sencillas del desarrollo.   

 

El conocido y famoso �puente H� o �H bridge� siempre es la solución en 

sistemas donde el sentido de giro es una necesidad de operación.  
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Sin embargo, el mundo real y físico nos presenta incontables dificultades 

a la hora de operar el puente H.  Comenzando por la inercia del sistema 

mecánico, pasando por la velocidad de respuesta y terminando en el 

proceso de frenado y detención apropiados.  

 

Como hemos dicho el puente H se usa para invertir el giro de un motor, 

pero también puede usarse para frenarlo (de manera brusca), al hacer 

un corto entre los bornes del motor o incluso puede usarse para permitir 

que el motor frene bajo su propia inercia, cuando desconectamos el 

motor de la fuente que lo alimenta.  

 

Para este tipo de circuitos se utilizan interruptores de estado sólido 

(como transistores), puesto que su tiempo de vida y frecuencias de 

conmutación son mucho más altas.  

 

En convertidores de potencia es impensable usar interruptores 

mecánicos, dado su bajo número de conmutaciones de vida útil y las 

altas frecuencias que se suelen emplear. 

Además los interruptores se acompañan de diodos (conectados a ellos 

en paralelo) que permitan a las corrientes circular en sentido inverso al 

previsto cada vez que se conmute la tensión, puesto que el motor está 
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compuesto por bobinados que durante breves períodos de tiempo se 

opondrán a que la corriente varíe. 

 

Figura 8.: Diagrama de Puente H 
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2.2. FUENTES DE ALIMENTACIÓN 

 

2.2.1. Componentes de una fuente de alimentación 

 

La función de una fuente de alimentación es convertir la tensión alterna 

en una tensión continua y lo más estable posible, para ello se usan los 

siguientes componentes: 

 Transformador de entrada 

 Rectificador a diodos 

 Filtro para el rizado 

 Regulador (o estabilizador) lineal, (este último no es imprescindible.) 

 

 

Figura 9.: Componentes de una fuente de alimentación 

 

2.2.1.1. Transformador de entrada 

 

El transformador de entrada reduce la tensión de la red 

(generalmente de  220V ó 120 V) a otra tensión más adecuada 

para ser tratada. Solo es capaz de trabajar con corrientes 
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alternas, esto quiere decir que la tensión de entrada será alterna y 

la de salida también. 

 

Consta de dos arrollamientos sobre un mismo núcleo de hierro, 

ambos arrollamientos, primario y secundario, son completamente 

independientes y la energía eléctrica se transmite del primario al 

secundario en forma de energía magnética a través del núcleo. 

 

La corriente que circula por el arrollamiento primario (el cual está 

conectado a la red) genera una circulación de corriente magnética 

por el núcleo del transformador. 

 

Esta corriente magnética será más fuerte cuantas más espiras 

(vueltas) tenga el arrollamiento primario. Si acercas un imán a un 

transformador en funcionamiento notarás que el imán vibra, esto 

es debido a que la corriente magnética del núcleo es alterna, igual 

que la corriente por los arrollamientos del transformador. 

  

En el arrollamiento secundario ocurre el proceso inverso, la 

corriente magnética que circula por el núcleo genera una tensión 

que será tanto mayor cuanto mayor sea el número de espiras del 
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secundario y cuanto mayor sea la corriente magnética que circula 

por el núcleo (la cual depende del número de espiras del 

primario). 

 

2.2.1.2. Rectificador  

 

El rectificador es el que se encarga de convertir la tensión alterna 

que sale del transformador en tensión continua. Para ello se 

utilizan diodos. Un diodo conduce cuando la tensión de su ánodo 

es mayor que la de su cátodo. Es como un interruptor que se abre 

y se cierra según la tensión de sus terminales. 

 

El rectificador se conecta después del transformador, por lo tanto 

le entra tensión alterna y tendrá que sacar tensión continua, es 

decir, un polo positivo y otro negativo. 

 

2.2.1.3. Rectificador en puente 

 

El rectificador más usado es el llamado rectificador en puente, su 

esquema es el siguiente: 



36 

 

 

 

 

 Figura 10.: Rectificador en puente 

 

Cuando Vi es positiva los diodos D2 y D3 conducen, siendo la 

salida Vo igual que la entrada Vi. 

 

Cuando Vi es negativa los diodos D1 y D4 conducen, de tal forma 

que se invierte la tensión de entrada Vi haciendo que la salida 

vuelva a ser positiva. 

 

2.2.1.4. El filtro 

 

La tensión en la carga que se obtiene de un rectificador es en 

forma de pulsos. En un ciclo de salida completo, la tensión en la 

carga aumenta de cero a un valor de pico, para caer después de 

nuevo a cero. Esta no es la clase de tensión continua que 
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precisan la mayor parte de circuitos electrónicos. Lo que se 

necesita es una tensión constante, similar a la que produce una 

batería.  

 

Para obtener este tipo de tensión rectificada en la carga es 

necesario emplear un filtro, el del condensador a la entrada. 

 

2.2.1.5. El regulador 

 

Un regulador o estabilizador es un circuito que se encarga de 

reducir el rizado y de proporcionar una tensión de salida de la 

tensión exacta que deseamos.  

 

Este es el esquema de una fuente de alimentación regulada con 

uno de estos reguladores: 

 

 

 

Figura 11.: Diagrama de un regulador 
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Es muy común encontrarse con reguladores que reducen el 

rizado en 10000 veces (80 dB), esto significa que si usas la regla 

del 10% el rizado de salida será del 0.001%, es decir, 

inapreciable. 

 

Las ideas básicas de funcionamiento de un regulador de este tipo 

son: 

 

 La tensión entre los terminales Vout y GND es de un valor fijo, 

no variable, que dependerá del modelo de regulador que se 

utilice. 

 La corriente que entra o sale por el terminal GND es 

prácticamente nula y no se tiene en cuenta para analizar el 

circuito de forma aproximada. Funciona simplemente como 

referencia para el regulador. 

 La tensión de entrada Vin deberá ser siempre unos 2 o 3V 

superior a la de Vout para asegurarnos el correcto 

funcionamiento. 

. 
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2.3. FUENTE DE VOLTAJE REGULABLE CON LM317T 

 

Figura 12.: Fuente de Voltaje Regulable con LM317T 

Una fuente de voltaje variable con LM317T es una fuente de voltaje ideal para 

una salida de voltaje variable (0V a 30V) con capacidad de entrega de corriente 

continua de hasta de 1.5A. 

 

Si se utiliza el LM317 solo se obtienen 500mA a la salida, suficiente para 

muchas aplicaciones, pero en este caso utilizamos el LM317T porque 

puede entregar más corriente. 

 

Este dispositivo tiene protección contra sobre corrientes que evita al integrado 

se queme accidentalmente debido a un cortocircuito. 
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El voltaje de salida depende de la posición que tenga el terminal 

variable del potenciómetro de 10 KΩ, terminal que se conecta al terminal de 

ajuste del integrado COM. 

 

El transformador debe tener un secundario con un voltaje lo suficientemente 

alto como para que la entrada al regulador IN se mantenga 3V por encima de 

su salida OUT a plena carga, esto debido a requisitos de diseño 

del circuito integrado. 

 

En este caso se espera obtener, a la salida, un máximo de 30V lo que significa 

que a la entrada del integrado debe de haber por lo menos 33V. 

 

Un capacitor electrolítico de 100uF se coloca a la salida para mejorar la 

respuesta transitoria, y un capacitor de 0.1uF se recomienda colocar en la 

entrada del regulador si éste no se encuentra cerca del capacitor electrolítico de 

4,700uF. 

 

 

 

Figura 13.: Configuración de los terminales del LM317T. 
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2.4. CONTROL DE FUERZA MOTOR 

 

Este control permite manejar cargas de corriente alterna, desde un circuito 

electrónico que genera señales de control de bajo nivel. 

 

 

Un relé de estado sólido, como su nombre lo indica, es un dispositivo que utiliza 

un interruptor de estado sólido como el tiristor, en lugar de contactos mecánicos 

(como los de los relés normales), para conmutar cargas de potencia a partir de 

señales de control de bajo nivel, como los circuitos digitales y estar dirigidas a 

motores, lámparas, solenoides, calefactores, etc. El aislamiento entre la 

circuitería de control y la etapa de potencia lo proporciona generalmente un 

opto acoplador.  

 

 

Un relé de estado sólido ofrece varias ventajas notables respecto a los 

tradicionales relés y contactores electromecánicos: son más rápidos, 

silenciosos, livianos y confiables, no se desgastan, son inmunes a los choques 

y a las vibraciones, pueden conmutar altas corrientes y altos voltajes sin 

producir arcos ni ionizar el aire circundante, generan muy poca interferencia, 

proporcionan varios kilovatios de aislamiento entre la entrada y la salida, etc. 
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Figura 14.: Control de Fuerza Motor 

2.5.  RELÉ DE ESTADO SÓLIDO 

 

El relé de estado sólido (SSR) es un elemento que permite aislar 

eléctricamente el circuito de entrada o mando y el circuito de salida. 

 

 Las diferentes partes que forman un SSR son:  

 

 Circuito de entrada. 
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 El aislamiento está asegurado, generalmente por un acoplamiento óptico 

con semiconductor como un fototriac.   

 Detector paso por cero.  

 

Un relé de estado sólido con función de paso por cero opera cuando la tensión 

de la carga (tensión alterna) se acerca o alcanza el punto cero. Los relés con 

esta función tienen una buena inmunidad a los parásitos de entrada y 

producen unas bajas radiaciones al conmutar tensiones bajas. 

 

Los relés de estado sólido para corriente alterna (AC) son circuitos híbridos 

compuestos de un TRIAC de potencia y un opto acoplador. De esta forma es 

posible aislar totalmente la carga de alto voltaje del circuito de control que 

opera a +5V o en un rango de 3~32VDC. Un circuito de �Zero Cross� está 

normalmente incluido en estos dispositivos para optimizar el control de la 

corriente alterna.   

 

2.6.  TACÓMETRO 

 

Un tacómetro es un dispositivo que mide la velocidad de giro de un eje, 

normalmente la velocidad de giro de un motor. Se mide en revoluciones por 
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minuto (RPM). Actualmente se utilizan con mayor frecuencia los tacómetros 

digitales, por su mayor precisión. 

 

Este prototipo de tacómetro se basa en un tren de pulsos que se forma con el 

giro del motor en el cual se acopla un disco con blancos y negros y pasan por 

la ranura del circuito integrado MOC70N, al pasar por medio del opto 

acoplador polariza 2 transistores y hace cambiar el estado de 0 a 1, esta señal 

podemos conectarla como entrada en la tarjeta y formar parte del control de 

velocidad del motor de fuerza. 

 

 

 

 
Figura 15.: Tacómetro 

 

 

 

 

Figura 16.: Tacómetro e integrado MOP70N 
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Figura 17.: Diagrama de Circuito del Tacómetro 

 

2.7. AMPLIFICADOR DE CORRIENTE DE SALIDA DE LA DAQ 6009 

 

El circuito es utilizado para aumentar la corriente de salida de la DAQ ya que la 

tarjeta solo emite corrientes mínimas de 10µA, con este circuito la tarjeta 

aumenta hasta 10mA que serán captados por los circuitos de interface. 

 

 

 

 

Figura 18.: Circuito Amplificador de corriente de salida
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CAPITULO 3 

 
3.1. REALIZACIÓN DEL PROTOTIPO 

 

Se construyó una maqueta para implementar el control y así mismo probar 

cómo funcionaría en la parte práctica el ascensor.  

 

3.1.1. Panel de Control 

 

En el panel de control se encuentran los indicadores y controles de las 

funciones que realiza el proyecto. A continuación se detallarán cada uno 

de ellos: 

 

Indicador de posición del ascensor 

Se muestra la animación del movimiento del proyecto, como es la cabina 

subiendo y bajando, la  apertura y cierre de puertas. 
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Control externo 

Se observa desde el panel de control los botones que fueron pulsados 

desde cada piso. 

 

Indicador de sensores 

Observamos cada sensor de posición en cada piso donde se estaciona 

el ascensor. 

 

Indicador del motor del ascensor 

Observamos el motor en movimiento si está subiendo o bajando. 

 

Indicador del motor de puertas 

Observamos en los indicadores al motor abriendo y cerrando las 

puertas, también en las imágenes se aprecia el indicador de posición del 

ascensor. 

 

Indicador de velocidad 

Aquí se podrán observar las (r.p.m.) revoluciones por minuto. 
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Figura 19.: Panel de Control de un Ascensor por Labview 
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3.1.2.  Diagrama de Bloques 

 

Para realizar el diagrama de bloques tenemos que utilizar un diagrama 

de estados para la programación del mismo. 

 

 

 

 

 

 

 

 

Figura 20.: Diagrama de Bloques del Control de un Ascensor 

 

 Se aprecia todo el diagrama de bloques, en el cual se encuentra un lazo 

WHILE como matriz para reiniciar, luego que pasa de estado en estado 

en la programación gráfica observamos las entradas y salidas de la DAQ 

y las entradas simuladas desde el mismo programa. 
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Internamente en este lazo WHILE se encuentra una estructura de casos 

(Case Structure) en el cual se colocan todos los estados posibles del 

ascensor.  Estos estados se observan a continuación. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Figura 21.: Case Structure 

 

 

En cada Case Structure tenemos otro Case Structure con dos estados 

False y True, en los cuales colocamos las condiciones que se necesitan 

para cada estado. 
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A continuación cada uno de los casos utilizados en el Structure Case 

principal. 

 

Verificación 

 

La verificación implica que cada vez que se inicia el programa sea donde 

se encuentre la cabina del ascensor.  Siempre debe colocarse en planta 

baja la cabina. 

 

En esta estructura tenemos un Select Function.  Este regresa el valor de 

entrada PB o ESTADO, dependiendo del valor en el SENSOR PB, si 

SENSOR PB es verdad la función regresa el valor de la línea es PB pero 

si es falso el valor de la línea es ESTADOS. 

 

Una vez que elige la señal pasa a un paquete For Functión, sustituye 

uno o más elementos del grupo.  Esta función se refiere a los elementos 

del Clúster por su nombre en lugar de por su posición en el grupo, 

después de conectar el nodo a un Clúster de entrada.  



51 

 

 

Figura 22.: Diagrama de Bloques de Verificación 

 

Planta Baja 

 
Una vez que el ascensor pasa por el estado de verificación 

correctamente, luego pasa a planta baja (PB) esperando la primera 

orden que le llegue de dos posibles que son subir o abrir puertas, 

utilizando lógica booleana para escoger todas las posibilidades de 

funcionamiento de la manera correcta una vez que cumpla todas las 

condiciones ingresa esta señal a un Select Function que compara 

subiendo con estados y la señal de la puerta para subir.  Para cada piso 

existe una Structure True or False.  
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Figura 23.: Diagrama de bloques Planta Baja 

 

Piso 1 

 

Cuando el ascensor reciba señales sea dentro de cabina o del hall de 

piso, éste se encuentra de subida se detiene en el Piso 1 (P1), si no 

existe ninguna señal seguirá su trayectoria hasta el siguiente piso, al 

momento de llegar al Piso 2 (P2) comienza a descender si existe una 

señal en el Piso 1 (P1) se detiene en el mismo, y siempre cumple las 

opciones de abrir y cerrar puertas. Tiene un Case Structure para cumplir 

con dos selectores de función dependiendo si está subiendo o bajando. 
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Figura 24.: Diagrama de Control Piso 1 (P1) y Condición de Subida y 
Bajada 

 

Subiendo 

 

Estado en el cual el ascensor ya recibió la orden de subir buscando el 

sensor indicado que puede ser SENSOR P1 o SENSOR P2, el cual se 

detiene según la orden.  

 

Para cada piso hay un seleccionador de funciones para abrir o cerrar 

puertas. Tenemos cuatro Case internos y observamos que son de dos 
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estados True o False en el dos y el cuatro cuando cambia el Case a 

False seleccionan un piso P1 y en el otro P2. 

 

Figura 25.: Diagrama de Control (Subiendo) 

 

Abre PB 

  

Cuando el ascensor se encuentra en Planta Baja (PB), este abre las las 

puertas de la cabina. 
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 Figura 26.: Diagrama De Control (Abre Puertas) 

 

Cerrar PB 

 

Cerrar las puertas una vez que pase el tiempo límite y tenga la señal del 

sensor de presencia para cerrar la puerta y volver abrir. 

 

Figura 27.: Diagrama de Control (Cerrar PB) 
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Abre P1 

 

Es en el caso de estar en P1 el ascensor abre las puertas. 

 

Figura 28.: Diagrama de Control (Abre PB) 

 

Cerrar P1 

 

Cerrar las puertas una vez que pase el tiempo límite y tenga la señal del 

sensor de presencia para cerrar la puerta y volver a abrir. 

 

Figura 29.: Diagrama de Control (Cerrar P1) 
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Abre P2 

 

Es en el caso de estar en P2 el ascensor abre las puertas. 

 

 Figura 30.: Diagrama De Control (Abre P2) 

 

Cerrar P2 

 

Cerrar las puertas una vez que pase el tiempo límite y tenga la señal del 

sensor de presencia para cerrar la puerta y volver abrir. 

 

Figura 31.: Diagrama de Control (Cerrar P2) 
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Piso 2 

 

Cuando el ascensor reciba señales sea dentro de cabina o del hall de 

piso, si se encuentra de subida se detiene en el Piso 1 (P1), si no existe 

ninguna señal seguirá su trayectoria hasta el siguiente piso.  Al momento 

de llegar al Piso 2 (P2) comienza a descender si existe una señal en el 

Piso 1 (P1), se detiene en el mismo y siempre cumple las opciones de 

abrir y cerrar puertas. Tiene un Case Structure para cumplir con dos 

selector de función dependiendo si está subiendo o bajando 

 

 

 

 

 

 

 

  

 

 

 

  

 Figura 32.: Diagrama De Control (Piso 2) 
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Bajada 

 

Es el estado cuando el ascensor ya recibió la orden de bajar buscando el 

sensor indicado que puede ser SENSOR P1 o SENSOR PB en el cual 

se detiene según la orden.  

 

Para cada piso hay un seleccionador de funciones para abrir o cerrar 

puertas. Tenemos cuatro Case internos y observamos dos son de 

estados True o False en el dos y el cuatro cuando cambia el Case a 

False seleccionan un piso P1 y en el otro PB.  

 

Figura 33.: Diagrama de Control (Bajada) 
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EspaPB 

 

Es el estado cuando el ascensor se encuentra parado en Planta baja y 

envía la señal de abrir la puerta en este piso. 

 

Para cada piso hay un seleccionador de funciones para abrir donde 

selecciona el estado que se encuentra. 

 

Figura 34.: Diagrama de Control (ESPAPB) 
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EspcPB 

 

Es el estado cuando el ascensor se encuentra parado y después de abrir 

la puerta, el sensor de presencia no detecta nada, cierra la puerta y pasa 

al siguiente estado el control  del ascensor, si la orden así está 

dispuesta. 

 

Para cada piso hay un seleccionador de funciones para cerrar donde 

selecciona el estado que se encuentra. Existen dos case structure 

internos para ver a dónde continúan con las ordenes. 

 

Figura 35.: Diagrama de Control (ESPACB) 
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  Figura 36.: Diagrama de Control (ESPCPB Case Structure True) 
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EspaP1 

 

Es el estado cuando el ascensor se encuentra parado en el Piso 1 (p1) y 

envía la señal de abrir la puerta en este piso. 

 

Para cada piso hay un seleccionador de funciones para abrir donde 

selecciona el estado en que se encuentra. 

 

Figura 37.: Diagrama de Control (ESPAP1) 
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EspcP1 

 

Es el estado cuando el ascensor se encuentra parado y después de abrir 

la puerta, el sensor de presencia no detecta nada, cierra la puerta y pasa 

al siguiente estado el control  del ascensor, si la orden así está 

dispuesta. 

Para cada piso hay un seleccionador de funciones para cerrar donde 

selecciona el estado que se encuentra. Existen dos Case Structure 

internos para ver a dónde continúan con las ordenes. 

 

Figura 38.: Diagrama de Control (ESPAC1) 



65 

 

 

Figura 39.: Diagrama de Control (ESPCP1 Case Structure True) 

 

 

ESPAP2 

 

Es el estado cuando el ascensor se encuentra parado en el Piso 2 (P2) y 

envía la señal de abrir la puerta en este piso. 

 

Para cada piso hay un seleccionador de funciones para abrir donde 

selecciona el estado en que se encuentra. 
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Figura 40.: Diagrama de Control (ESPAP2 Case Structure True) 

 

 

EspcP2 

 

Es el estado cuando el ascensor se encuentra parado y después de abrir 

la puerta y el sensor de presencia no detecta nada, cierra la puerta y 

pasa al siguiente estado el control  del ascensor, si la orden así está 

dispuesta. 
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Para cada piso hay un seleccionador de funciones para cerrar donde 

selecciona el estado que se encuentra. Existen dos Case Structure 

internos para ver a dónde continúan con las ordenes. 

 

Figura 41.: Diagrama de Control (ESPAC2) 

 

 

 

 

 

 

 

 

Figura 42.: Diagrama de Control (ESPCP2 Case Structure True) 
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PB 

 

Es el Case Structure que tiene el seleccionador de estados para cumplir 

todos los requerimientos cuando el ascensor se encuentre en Planta 

Baja.  Internamente tiene siete Case Structure de condiciones verdad o 

falso y otro con un seleccionador de estados. 

 

Figura 43.: Diagrama de Control (PB) 
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P1 

 

Es el Case Structure que tiene el seleccionador de estados para cumplir 

todos los requerimientos cuando el ascensor se encuentre en el Piso 1 

(P1). Internamente tiene siete Case Structure de condiciones verdad o 

falso y otro con un seleccionador de estados. 

 

 

Figura 44.: Diagrama de Control (P1) 
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P2 

 

Es el Case Structure que tiene el seleccionador de estados para cumplir 

todos los requerimientos cuando el ascensor se encuentre en el piso 2. 

Internamente tiene siete Case Structure de condiciones verdaderas o 

falsas y otro con un seleccionador de estados. 

 

Figura 45.: Diagrama de Control (P2)



 

 

 

 
CAPITULO 4 

 
4.1. PRUEBAS DE FUNCIONAMIENTO 

 

A continuación mostramos las pruebas de funcionamiento realizadas en el 

laboratorio.  

 
En la siguiente foto se describe la maqueta: 

 

Figura 46.: Maqueta del Ascensor
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4.1.1. Pruebas de Funcionamiento de los  Finales  de Carrera 

 

Para realizar estas pruebas tenemos que colocar el ascensor en el 

selector en control manual para poder enviar a los límites tanto 

inferiores como superiores el ascensor. 

 

Colocar en estado manual permite manejar el ascensor desde un 

control el cual es útil para el técnico encargado en revisar y dar 

mantenimiento el equipo. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

  

Figura 47.: Control y Selector Manual 
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Una vez que tenemos el selector en manual, presionamos el botón 

verde que significa subir y la cabina sube sin detenerse en los 

sensores de posición, observamos que el final de carrera tiene una 

conexión normalmente cerrado que cuando la cabina impulse el final 

de carrera para abrir y así abrir el circuito del contactor de subida en 

este caso el contactor D.  A continuación observamos los gráficos de 

las pruebas. 

 

 

 

 

 

 

Figura 48.: Final de Carrera Superior 

 

 

 

 

 

 

Figura 49.: Final de Carrera Presionado por la Cabina 
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Figura 50.: Contactor D no se Activa 

 

Ahora presionamos el botón rojo para bajar y probar el final de 

carrera inferior, con este final de carrera protegemos la cabina de 

una caída libre. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Figura 51.: Final de Carrera Inferior 
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Figura 52.: Final de Carrera Presionado por la Cabina 

 

 

4.2. PRUEBAS DE FUNCIONAMIENTO DE SENSORES 

 

Para observar el funcionamiento de cada sensor, este tiene un indicador 

con un diodo LED, ayudando a observar cuando detecta, el diodo LED se 

apaga. 

 

Figura 53.: Sensor de Presencia Prendido 



76 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Figura 54.: Sensor de Presencia Detecta la Cabina 

 

Probamos a continuación el contador de pulsos en el motor. Cuando la 

rueda de dos colores gira, el detector emite un pulso que se enciende 

cuando sea el color blanco y se apaga cuando sea el color negro. 

 

  

Figura 55.: Detector de Pulsos  
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La siguiente prueba es del sensor de presencia cuando abre las puertas 

colocamos la mano y la puerta permanece abierta. 

  

Figura 56.: Detector de Presencia del Emisor y Receptor en las Puertas 

 

 

 

 

 

 

 

Figura 57.: Detector de Presencia Encendido 
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4.3. PRUEBAS DE FUNCIONAMIENTO DEL PROGRAMA 

 

A continuación se presenta el programa funcionando.  

El ascensor siempre se ubica en la Planta Baja (PB). 

 

 

 

 

 

 

 

 

Figura 58.: Ascensor en PB en la Pantalla señala el indicador 

Abrimos puertas en planta baja PB. 

 

 

 

 

 

 

 

Figura 59.: Ascensor en PB y Apertura de Puertas 
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Cerramos las puertas en planta baja PB. 

 

 

 

 

 

 

 

Figura 60.: Ascensor en PB y Cierre de Puertas 

 

Si el sensor de presencia detecta a alguien ingresando a la cabina 

entonces se enciende el indicador de color azul en la pantalla del control y 

abre las puertas. 

 

 

 

 

 

 

 

 

Figura 61.: Ascensor en PB y Sensor de Presencia Encendido 
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Si se llama al ascensor desde el corredor, este debe seguir al Piso que lo 

llamen, en esta prueba sube al Piso 1 (P1). 

 

 

 

 

 

 

 

 

Figura 62.: Ascensor en PB, Subiendo a P1 

Llega al piso 1  P1 y se detiene, el sensor de presencia indica que está en 

el P1. 

 

 

 

 

 

 

 

 

Figura 63.: Ascensor en P1 
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En el Piso 1 (P1) abriendo  puertas. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Figura 64.: Ascensor en P1 Abriendo Puertas 

 

En el Piso 1 (P1)  cerrando  puertas. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Figura 65.: Ascensor en P1 Cerrando Puertas 
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La siguiente prueba es pedir al ascensor subir al Piso 2 (P2). 

 
 
 
 
 
 
 
 

 

 

 

 

 
Figura 66.: Ascensor Subiendo a P2 

 

Llega al Piso 2 (P2) y se detiene, el sensor de presencia indica que está en 

el (P1). 

 

 

 

 

 

 

 

 

   Figura 67.:  Ascensor en P2 
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En Piso 2 (P2)  abriendo  puertas. 

 

 

 

 

 

 

 

 

  Figura 68.: Ascensor en P2 Abriendo Puertas 

 

En el Piso 2 (P2) cerrando  puertas. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Figura 69.: Ascensor en P2 Cerrando Puertas 
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La siguiente prueba es al mismo tiempo, se pide el ascensor en PB control 

interno y P1 control externo. Entonces procede a bajar para cumplir las 

órdenes. 

 

 

 

 

 

 

 

 

Figura 70.: Ascensor en P2 Bajando a P1. 

 

Abriendo puertas en P1. 

 

 

 

 

 

 

 

Figura 71.: Ascensor Abriendo Puertas en P1. 
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Cerrando puertas en P1. 

 

 

 

 

 

 

 
 
 

Figura 72.: Ascensor Cerrando Puertas P1. 

 

Llega a Planta Baja y termina la orden. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

  Figura 73.: Ascensor en  PB Terminando la Orden.



 

 

CONCLUSIONES 

1. A través de la metodología de diseño empleada para el desarrollo de este 

proyecto, encontramos que la manera de abordar y resolver los problemas 

presentados en este tipo de actividades nos ayudan a adquirir destrezas 

para resolver en el futuro problemas de ingeniería y en el plano profesional. 

 

2. El desarrollar el concepto de diagramas de estado fue de gran importancia, 

debido a que a través de este, el planteamiento del funcionamiento de 

cualquier tipo de sistema puede ser esquematizado de tal forma que sea de 

fácil interpretación y en donde los posibles problemas de funcionamiento 

puedan llegar a ser rápidamente detectados, como lo fue para nuestro 

proyecto enfocado en un sistema de control de un ascensor maqueta 

empleando diagramas de estado y luego pasando a programar en el 

lenguaje grafico de Labview. 

 

3. Por medio de un minucioso análisis y en unión con el manejo de 

herramientas de programación y tarjetas de adquisición de datos se logró 

comprender como pueden ser usadas las señales de salida de un circuito 

digital, en dispositivos electromecánicos como motores. Como lograr obtener 

señales para ingresar a la tarjeta de adquisición y luego controlar todo el 

sistema. 



 

 

 

RECOMENDACIONES 

 

1. Es importante documentar a fondo el código utilizado para el desarrollo de 

proyectos para evitar inconvenientes en el mantenimiento y modificación del 

mismo. 

 

2. La conexión de la fuente de alimentación  DC debe ser conectada en una 

toma diferente a la alimentación trifásica del motor para evitar armónicos y 

proteger la tarjeta de adquisición de datos. 

 
3. Está señalizado con advertencias de no colocar la mano por seguridad, 

debido que puede ocurrir un accidente si alguien no tiene los cuidados 

necesarios para manipular la maqueta. 

 

4. El proyecto puede seguir siendo ampliado y dando las facilidades para que 

futuros estudiantes de acuerdo al desarrollo de la tecnología y necesidades 

del medio puedan  hacer prototipos de productos útiles para la sociedad. 

 

5. Al conectar los elementos verificar con los planos que se esté haciendo las 

conexiones de acuerdo a los planos y las marcas en cada cable. 



 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ANEXOS 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ANEXO A 

PLANOS DE DIAGRAMAS  
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ANEXO B 

PISTAS Y VISTA DE TARJETAS 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



 

 

TARJETA DE CONTROL DE POTENCIA 

 

 

VISTA 3D 

 

VISTA SUPERIOR CON ELEMENTOS 



 

 

 

VISTA DE PISTAS 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



 

 

TARJETA DEL PUENTE H 

 

VISTA 3D 

 

VISTA SUPERIOR CON ELEMENTOS 



 

 

 

 

VISTA INFERIOR 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



 

 

FUENTE VARIABLE 

 

 

VISTA 3D 

 

 

VISTA SUPERIOR CON ELEMENTOS 



 

 

 

VISTA INFERIOR 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



 

 

TACOMETRO Y SENSOR DE POSICION 

 

VISTA 3D 

 

 

VISTA SUPERIOR CON ELEMENTOS 

 



 

 

 

VISTA INFERIOR 

 

VISTA SUPERIOR CON ELEMENTOS 

 

 

VISTA INFERIOR 



 

 

SENSOR DE PRESENCIA 

 

VISTA 3D 

 

 

 



 

 

 

VISTA INFERIOR 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



 

 

 

 

 

 

 

 

 

ANEXO C 

COSTOS DEL PROYECTO 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



 

 

 

CANTIDAD MATERIAL 
PRECIO 

UNITARIO 
PRECIO 
TOTAL 

 

1 
Maqueta del elevador en hierro negro con cabina, 
cable de tracción doble puerta abertura central con 
su respectivo contrapeso y seguridades mecánicas 

$800,00 $800,00 
 

 

1 Motor trifasico de 1/4 HP $160,00 $160,00 

 

1 Reductor de velocidad 1 a  50 $90,00 $90,00 

 

1 Tarjeta de adquisicion de datos USB 6009 $390,00 $390,00 

 

1 Motor de corriente directo  $20,00 $20,00 

 

1 platfom $34,00 $34,00 

 

2 relé dde control 14 pines tetradecales con base $5,35 $10,70 

 

2 contactores de 9A  $9,80 $19,60 

 

4 borneras repartidoras de 12 terminales $2,00 $8,00 

 

1 breaker de 20 A monofásico $14,00 $14,00 

 

2 finales de carrera $2,00 $4,00 

 

1 riel din $1,00 $1,00 

 

2 canaletas de 25 * 25 $5,60 $11,20 

 

3 repartidores de carga $1,80 $5,40 

 

1 transformador 120V a 12-0-12 $8,55 $8,55 

 

1 fuente de corriente directa de 500W $15,50 $15,50 

 

1 Variador de frecuencia  $350,00 $350,00 

 

  PARA CIRCUITOS IMPRESOS     

 

1 tarjetas en fibra de control de potencia $6,00 $6,00 

 

1 tarjetas en fibra de control puente h $5,05 $5,05 

 

1 tarjetas en fibra de control de fase $5,35 $5,35 

 

2 tarjetas en fibra de amplificación de corriente $5,35 $10,70 

 

3 tarjetas en fibra con opto acoplador $2,75 $8,25 

 

1 tarjeta en fibra para el tacómetro $2,75 $2,75 

 

70 resistencias a 1/2 W $0,50 $35,00 

 

12 transistores TIP 31 C  $0,40 $4,80 

 

2 transistores TIP 32 C  $0,40 $0,80 

 

1 transistor 2n2646 $1,40 $1,40 

 

6 transistores 2n3906  $0,25 $1,50 

 

5 transistores 2n3904  $0,25 $1,25 



 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

12 capacitores ceramica $0,15 $1,80 

 

8 diodos zener $0,15 $1,20 

 

12 diodos 1N4007 $0,10 $1,20 

 

1 transformador de pulsos $15,50 $15,50 

 

1 74Ls14 $0,40 $0,40 

 

2 TL084 $0,50 $1,00 

 

13 dioos LED $0,10 $1,30 

 

2 diodos Infrarrojos $15,00 $30,00 

 

  MATERIALES EXTRAS     

 

20 CABLE # 14 $0,35 $7,00 

 

20 CABLE # 16 $0,35 $7,00 

 

5 CABLE CONCENTRICO # 3*18 $1,45 $7,25 

 

1 Marquillas, correas, cinta, pintura, conectores etc. $100,00 $100,00 

 
    

 

 

  TOTAL   $2.198,45 

      



 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ANEXO D 

 

CATALOGOS DE ELEMENTOS 
UTILIZADOS 

 

 

 

 

 

 

 

 



FAIFICHILtr'
SEMICONDTJCIOR'L

2N3904 MMBT39O4 PZT3904

E E

C TO-92
aB

E soT-23 soT-223

NPN General Purpose Amplifier
This device is dosign€d as á g€neralpurposo amplúlgrand switch
fh€ uselul clynamic reñg€ €xtends Io 100 mA as a switch añd to
100 MHz as an amplilier.

Absolute Max¡mum Ratings" .25 Cuñ!.s.rñ.ñsñLd

Symbol Units

f,, T C

'r¡o .¡t" 
"r" 

l-,to 
"¡¡rcs 

aboú rn<rr tr6 eñlGbary or -y Midxrrrt, ftaúar rñ¡y i. Iwafü,

raolE3:
r) fr§. rnrDt,. L6.ó ó ¡ nÚñm ¡¡d6 5rp!!n .órraod.ún ác
2) rh.!.ñ 3Enysr.hrr3. ñ.túqy .rs¡db.c'&n d ü edc¡dE hdl't Ar3.ód td drry cyó err@

Thermal Characteristics ¡r = ?s.c u.,.!.,'"tus. rc6

Symbol Units

'ocvonour¡¡o ¡n¡ rcB l6.x r o,xo 06-

Dairñúld6FR{rcgsññxrBmxl 5 miñútr! r.d lú rh..od.cd r.d mú €cnl

Parameter Value
Collector'Er¡iiter VdtaoÉ .10

Colleclor-B6e VoIage 60

Emrller-8asa Voltege 6.0

Coll€clor Currmt, Contrnuous 2CIJ

Op€{aling and 6to.a8e Juñclion femperature R 9€ -551o +150

MaxCharact€r¡st¡c
2N3904 'M M 4T3904 -P2T3904

Total Devic€ 0rssipation
Oerate above 25'C

625
50

350
28

1,000
8.0

Thermal Resrslancs, Juncton to Case 833
Thermal Res¡stanc€, Junctron to Amb¡6nl 200 357 125

-

h,z
(Á)
(o
o§

=
=fD
-{(r¡
(E'o5
1'
N
-l(¡,
(D
o§

c c

c
a



Parametar Test Conditions M¡n Max

NPN General Purpose Amplifier
(conlrnued)

Electrical Characterist¡cs :25 Cuñh$orh.d-É¡.ó

Symbol Units

OFF CHARACTERISTICS

ON CHARACfERISTICS'

SMALL SIGNAL CHARACTERISTICS
f, lelHz

C¡o

NF .tB

SWITCHING CHARACTERISTICS

tr

ñs

lr

¡Pr¡s T6I Plh.vvióri]m¡. Dl.tycyd! ¿ ? Ota

Spice Model
NPN(ls=6734f Xlr=3 Eg=1.11 \ál=/4.03 Bf=414.4 N€=l 259 ls€=6.734 lH=66.78m Xlb:l 5 Br=.7371 Nc=2
lsc=o lkr=o Rc=1 CF=3.638p Mf:.3085 vic:75 Fc=5 CJ6=4 493p M¡€= 2593 Vje= 75 Tr:239.5n Tf:301 2p
tf=.4 vlf=4 xtÉ2 Rb:10)

Col l€ctor-Emitler Breakdown
Voltáqo

4C

Colleclor-8as€ Brea kdo,yn Vollage lc : 10 pA. lE=0 60

Emitter-8as€ Er6akdown VoltaqÉ 60
Base Culolf Curenl VcE = 30 V, VEB = 3V ao

Col eclor Culoí Currenl VcE : 30 V. VEB : 3V 50

OC Currg1t Garn lc=01ñA,Vc.=l0V
lc='l 0ñA,VcÉ= l0V
lc = 10 mA. V.€ : 1.0 V
l.: g)mA. V.É : 'l 0V
l. = 100 mA. V.. = 1.0 V

40
70
100
60
30

3m

Colleclor-Emitler Saturaton Vdtá96 lc=10mA.h=10nrA
l.=$mA.h=5.0mA

02
03

Base-Emrll€ Saluralicñ Voltage l. = '10 mA, h = 1.0 ñA
l.=$ñA.h=5.0rnA

065 085
095

Curront Garn - Bandwdlh Producl lc = 10 mA. VcE = 20 V,
f = 100 MHz

300

OulpLrl Capacitance vcs : 5.0 V. lE : 0,
f = 1.0 MHz

4.0

lnput Capacitance V€B=05v, lc:0,
f = 1.0 MHz

8.0

Noise F0ure lc = 100 !4, VcE = 5.0 V,
Rr =1.okllf=10 Hz ro 15 TkHz

50

I

Delay Trm€ 35

Rrse Trme

Vcc : 3.0 V, V6E = 0.5 V,

lc = 10 mA. ls, = t.0 fflA 35

Storage f,mo 200

Fa Time

Vcc = 3.0 V, lc = 10mA

50

IIII

h,z(.)
aoo§

=
=tri(¡,
rt,o§

\,
N
-l(¡¡
ra,o5

-
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2N3906
New P¡?ducl

Small Slgnal Translstor (PNP)

Mshay Semir:onductors
brrn€dy G6fi6rd S.ricondu(tr

o

(o

o
.i
(D
!
c
E

TO-22044 (TO{2)

0 181 (,1.6) 0.1,r2 (3.6)

mar. tt;
0.022 (0 56

0.0s (2.s) ú'.¡bi. Jr ,E4..

Features
. PNP Slicon E¡ibxial Planr Trarxúrtor br

sribhirE and anf,ifie apdic€tbns.
. ,.e comd6manttry typo, tho NPN banrblor

2N3gO{ ¡s rscomÍBrid€d.
. ort specbl requat thb trarB¡str is &o

rnaruhrturad in th€ dn confgiration TG18.
. Thb Fans¡dor is also avail* in th€ SOl23 caE€

wilh tfn type desrgnalirn Mt 8T3906.

Mechanlcal Data
C¡..: TG92 Ptástic Pad€o€
$Llght: appru. o.t8g
Prdrrg{ ng Cod.e/Opttom :

Eor?dk - 5K per containc, 201(,/b«
E72lK por Alrrno nag,, 20úbu

C

a.ñr¡
B

Maxlmum Ratln s &Thermal CharacterlstlCE ¡r,g¡ r z¡.c.,r..r.oe...¡- si- a!--r.. r.c.d
PÍamat-
Colrto.-Eriltlor \ic¡taEB

CoLdor8e!. \,tClroq

Erntb.€8r. \b[rgo

Colcc{oa Cunrnt

Unk

tuvror OirCpáüoñ

fhefiñ8¡ Reirt¿.E6 ¡ncdoñ b A^rñtiül AÍ
Junc{oar Trnpaa¡¡.r€

Sb..g€ fon¡püúnE

Lo¡: (1) \a¡d ,§'r¡td úra t '¡.L .r. ¡l r Íú¡ri l-rT..ú¡-.

T^ . 25'C
Tc . 25'C

'c/w

\blu.

-vcEo ,t0

-Vcm 40

vEso 5.0

_tc 200

625
L5

Rlrlr 25d1,

ft 15()

TS -€5 b + t50
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2N3906

-

VISHAY
Vishay Semiconductors
fo rmerly G€ritrd Serni:or¡dwbr

Electrlcal Characterl¡tlGt o,. zsr wr- *r.* ncr¡

Paramalaa

OC CunEñt Gs¡n

Colbcbr-EÍitbr Culcfl C{nEnt

Emitbr€a86 Cubñ Cu¡rÉñl

Collocb. Ssti rstion \ilcltaga

Balo Sstureli¡cn \blt ga

fu locb{"Erfn tbr Brskdorvn \¡o}i.gle

fu lecb.-Bes6 Br€akdorvn \¡cltrg€

Emitbr€a!€ Braakdouñ \bltsgB

lnput lnp.d8ñcá

Vollaga Fooób.d Rstio

Cunenl Gein-Bánd$ór Producl

Co¡lccb.€s!6 CspE¡t ¡ca

Ernitbr€sse Cape¡t oco

Srnrl Srgoál Clfrorit Grh

OuFul Admitt!ñca

V

Unh

K¡

MH¡

¡S

nA

pF

pF

Sytnbol T.d Co¡dtbr *l IYP Lx

hFE

-VcÉ=1V-lc'0.lmA
-VcE=1V-lc-trnA
-Vcz = 't V, ¡ - 16 ¡y\
-VcE.lVJc=50r¡^

-VcE . 1 V, -lc . 1m mA

60
80
100
60
30

300

'lcEv -VE!.3V-vcr.30V 50

-lEgv -Vee-3V-VcE=30v 50

-VcE r lc.10mA,-lB=1mA
lc-50mA,Jg=5mA

0.25
0.,t

-VBE¡d
t-lc . 10 mA, -lB

-lc a 50 ñ!A, -lB
0.85
0.95

.V(¡ef¡o -lc- l mA, 16.0 40

.V(BRpm +.'10!4,k.0 q
-V(mEm -lE = 10 !á, lc=0 5

-vc€. t0V -lc. t fnA.
l.l klE 1 10

-Vc€. tov -lc. I IñA.
l- I ktt¡ 0.5. 10¡ o. to¡

fr
.Vc€.20V-lc.10m4

l.lmMlE 250

Ccao -Vca.5V f' l00 kHz ¡l 5

cEBo -VEB-0.5V1=1mklts 10

ht -Vcf.10V.lc.lrr,|^
1.1tH¡ 100 ,t00

-Vc.E.1V-lc=lmA
l= 1 kHz

1 40

2
Ooo¡rEl l*¡nb.r at'! l¡

07{¡ryO2



PhilipJ Sorn¡conductors

Triacs
sensitive gate

BTl36 series E

GENERAL DESCRIPTION QUICK REFERENCE DATA

Passivaled. sensilive gale triacs in a
plaslic anvelope, intgnd€d for use in
general purpose bidirectional
switching and phase contrd
applicálions. where h¡gh sensit¡vity is
required in all four quadrants.

PINNING . TO22OAB

PIN

1

2

3

tab

DESCRIPTION

main terminal 1

ma¡n termina¡ 2

gate

ma¡n terminal 2

SYMBOL PARAMETER

BTl38-
Repetilive peak off-state
voltages
RMS on-state cünent
l,¡on{ep€litive peak on-slate
curent

MAX

600 E
600

4
25

8008
800

4

UNIT

A
A

PIN CONFIGURATION SYMBOL

LIMITING VALUES
Limiting values in accordance vrith the Absoluté Maximum System (lEC 134).

I Although no{ remmm6nd€d, off-state vohages up to 80OV may be apflied wittlout damage, but the triac rnay
swilch lo the on-slate. Th€ r¿16 of ris€ of cufiBnt stlould nol exceed 3 AJ¡rs.

f2 T1

G

SYMBOL PARAMETER CONDITIONS MIN. MAX UNIT

l?t
dtr/dr

lo,,

Pou
c)

T.,

Repel¡tive peak ofi-state
vdtages

RMS on-state curent
l.loo{epetilive p€ak
on-slale curent

l?t for tusing
Repetit¡ve rale of rise of
on-stat€ crin€nl aflar
t¡igEering

Peak gate cunent
Peak gEte voltage
Peak gate power
Average gate polver
Storage lemperature
Operating iunction
temperafura

ftIl s¡n€ l|avei T,s 5 '107 'C
fill s¡ne wave; Ti = 25 'C priÍ b
surg€
t=20ms
I = 16.7 ms
l=10ms
lni = 6A lc:0.2 4
dlo/dt = 0.2 !ú¡rs

T?+ G+
T2+ G
12- G-
f2- G+

over any 20 ms period
40

s00
6001

400
800

,(s

Nls
4,,/us
A/t,",ff

'c

4

25

3.1

50
50
50
10
2
5
5

150
125

June 2001 Rev 1.400

Product spec¡ficát¡on
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2N3906

-

VISHAY

V

Electrlcal CharacterlgtlcS (rJ. ?5.c u,i. d' b. ndd)

Paranratr

tkilo FEUÍE

Nay ffne (eoo lig. 1)

Ri6o Tima (s€o ñg 1)

Slors06 f¡ñÉ (!á€ Itg ?)

F.l Tins (!€s frg.2)

Flgr l: TcEt ciroJlt br dalay s¡d .i!o ürno
' btd rhu¡t capacitrnce c, ta¡l lg srid cdrnccb.r

-3.0v
<lOrl! 275

.05 t0

- 1 0.6 V

rq< 4.0 pF

Flg. 2: Iett clrcl/it fc. Ebr69€ snd bl ümo
' bt¡l r*tunt c.p.cit ri.s ol tal ig and cd|nocbrs

+ 9.lV - <1¡ns -3¡V

0

t0<q<5ún!§ 'r t, r.
lXrY CYCTI = 2%

-rosv

Vishay Semiconductors
brrn€rty GerierC S€n*ronducbr

Unlt

dB

ns

ns

ns

ns

215

ca< 4¡ pF

r. g)0 n3
D{JTY CYCTE = 2%

Symbol T..t Coñdt¡o¡ Íl¡r TYP I¡r

F
-Vc€.5Vlc=10OtA.

Rc!tKtt=10...15mtts 4

G -hi.ImA-lc.fo.ñA
t¡ -l8r = 1nv\.|c:10rw\, 35

tr
lB1 ' -lB2 . 'l mA,

-lc = 10 mA

lf
lB1 .-la2- I mA,

-lc . 10 mA 75

Ooonrürf M¡rrbr ütf la
07{at¡2 3



Philips Semiconductofs Product specificatron

Triacs
sensilive gate

8T136 series E

THERMAL RESISTANCES
SYMBOL PARAME,TER CONOITIONS MIN TYP MAX. UNIT

&'r*
&"r.

Therrnal resislanc¿
iunction to mounting base
Therrnal resislance
junction to afibient

tull cycle
half cycle
in free air 60

3.0
3.7

STATIC CHARACTERISTICS
T = 25 'C unless otherwise stated

SYMBOL PARA[IEfER CONDITIONS MIN MAX UNIT
lo,

Ir

lH

lo

Gate trigqer ornent

Lalching cunent

l-b¡d¡ng curent
On-slale vdtage
Gate trigger volüage

Off -slate leakage cunent

Vo=12V; lr=0.1 A
T2+ G+
T2+ G-

Vo = 12 V; lcr = 0.'1 A
T2+ G+
T2+ G-
T2- G-
T2. G+

Vo=12V; lcr = 0.1 A
l,=54
Vo = 12V; l, =
Vo = 400 V; I'

0.1
:0.
T,=

A

1A: I = 125'C
12s '¿

0 25

4.0
5.0
11

3.0
10
2.5
4.0

1.4
0.7
0.4
0.1

10
10
10

15
20
15
20
'15

1.70
1.5

0.5

mA
mA
mA
mA

mA
mA
mA
mA
mA

mA

DYNAMIC CHARACTERISTICS
T = 25 'C unless otherwise stated

SYMBOL PARAMETER CONDITIONS MIN. TYP MAX UHIT
dvo/dt

tr

Critical ra16 of rise of
off-stale voltage
Gate conlroisd turn-on
lime

Vou = 677o Ve¡¡¡1-,r: T, = 12U '"
exponanta¡ wavBlorm; gate op€n c¡roiit
l* = 6 A; Vo = Vor",*,i l" = 0.1 A;
dloidt = 5 A,/¡rs

50

2

V/¡rs

!s

2June 2001 Rev 1 .400

TYP.



FAItrICHILtr)
SEMICONDUCTOR' wwrY.fairchilds€m ¡-com

LM3I7
3-Terminal Positive Adjustable Regulator

Features Description
T}is ñonolilhic inlcg¡ated circuit is an adlustable J{efminal
positivc vohagc rcgul¡tor dcsignql to slpply morc than l.5A
of load cunent with an outpul voltagc adjustablc ovcr a L2
to l7V It employs inlEnal cuñent liñiting, thermal
shut-down a¡d sáfe areá q)mpensation.

Oulput Cun.nt ln llxccss of l. 5A
Oulput Adjustable flctweell l. 2V and 37V
lntcmal'l-hcrmal Ovcrload prol¿crion

lnlemal Shon Circuit Curr.nl l,irniling
()utpul I rarsistor Sa[c Op(ratirg 

^rca 
Compcnsation

10.220 Pack¿ge

lnternal Block Diagram

3

fo-220

J
T

'1. Adj 2. Output 3. lnput

'I .r

2

1

@2001 Fa,rcnid S6mrcond!.tor Corporat¡on

Rev. 1.0.0



LM317

Paramster Symbol Valuo Unit
lnputOutput Voltage Oiffereñtial vr -vo 40

Lead Temperature TLEAD 230 "C
Power Dissipation PD lnternally limited

Operating Junclion femperature Range Ij 0 - +125 ,L

Storagé Temperature Range TsfG -65 -+ 125 "C

Temperature Coefficient of Output Vottage lvo/lT r0.02

Absolute Maximum Ratings

Electrical Characteristics
(VI-VO=SV, lO= 0.5A. 0"C < TJ < + 125'C. l¡¡¡ü = 1.5A, PDMÁ¡ = 20W. uoless otherwise specified)

Note:
'l- Load and line reguladon are spedñ€d at conda¡t jundion ternperatwe. Change in VD due to heating effeds must be takeñ

into account separately. Pulse testing rviú! low duty is used. (PMAX = 2OW)
2. CADú, whefl used, ¡s connecH betvreen the ad,usbnenl in and ground.

2

Parametor Symbol Conditions M¡n rvp. Max Unit

Line Regulalion (Note'1 ) Rne
TA = +25"C

3V <Vl -Vo<40V 0.01 004

3V<Vt -VO< 40V 0.0 7

Load Regulalion (Note1) R oad

TA = +25oC. 1omA r lO < tMAX
VO< 5V
vo¿5v

18

0.4 0.5
mV% / Vo

1omA<lO<IMAX
VO<5V
VO> 5V

40
0.8

70
1.5

mV% / Vo

Adjustable Pin Curenl IADJ 46 100

Adjustable Pin Curent Change
^IADJ

3V< Vt -Vo<40V
'lomA < lO < lMAx PD I P¡r¡0(

2.0 5 pA

Referenc€ Voltage VREF
3V<VtN-Vo<40V
1omA<lO<lMAx
Po < PMAX

1 .20 1 .25 T30

femperature Stability STf 0.7 o/o I vo
Min¡mum Loád Current to Mainlain
Regulation lL(NitN) Vt - Vo =40V 12

Maxrmum Outpul Cur.enl lo(MAx)
VI . Vo < 15V, PD S PMAX
VI . Vo < 4OV, Po < PMAX
fA=25"c

10
03

RMS t'loise, o/. of VoUf EN TA= +25'C.'10H2 < f < 10KHz 0 003 0.01 % lvo

Ripple Rejéct¡on RR
Vo=10V.f=120H2
w¡thout CAOJ
CADJ = 10l1F (Note2)

66 60
75

dB

Long-Term Stability, TJ = THTGH
ST

TA = +25"C for end point
measurements, 1000HR 0.3 1

a/"

Thermal Resistance Junclion lo
Case

Ri,JC 5 "c/w

002



FAIFTCHILtr'
SE N,4IC-NDL-.,]CTOF

MOC70P1 / MOC70P2 I MOC70P3
PHOTOTRANSISTOR OPTICAL

INTERRUPTER SWITCH

NOTES:
L Díüúor!3 lor dl d.¡wirg! lft h ¡rdrra (r iírtl!).
2. TdrerE cl r .010 (.25) g| Cl m.r{|úraul órfüEirn

rrl¡E otrÉñri.l lpElild.

t

- 0 5r0 lrz 951

02m p.6l
I

Pln 3 (CALECfGI)

¡

¡

+
F.6q F-03&

,i

0.506 lr?.661

0 1rj 13 891?x

PIN ,l tEMrTTEFllPtN 1 (A]|{,CÉ)

--f 
o2(. f5.o8t N€i¡

0.@ (0.511a x

o 05o lr z/l

slal3-lE
0.1c 12 6-/l

0.r@ 12.!.1
I

o2r le.36l

T-

0 0e {2 031 No.,¡

I

PACKAGE OI¡,lENSIONS

DESCRIPTION

Thc MOCToPX cooistE o{ 
'ri 

¡rfnÉd
hghr orrittm dbdc coqtcd b an
NPN si¡cqr pilolotrani üor pacfrgÉd
irfo an iriciiür rDddcd houdng. Thc
houdng i! daatñad tor vrido gap , noñ
contlcl srgirg.

FEATURES

. t{o cúh61 rrl*lg

. 5 rrm gsp

. .(X(f +crlrJrr

. t w pmñlc

. ft8.rs-nl

. TrÍaatd cr..e¡

SCHEMANC

2 !

NOTES

I . Oa.8b poñr (b{rlirt ¡rrry cn c.dr cünpooit, 1 ,67
mVVFC a¡o\¡r 25'C.

2. RtlA iLq iE rwflrEúd.
3, l¡alt¡Íd or iSrAí alcoaEl! rf! rEñynsÉld rs

dcairg r0.rÉ.
4. SdórÍC rrcn q¡ rñr (t.em) lrsn hq.rlg.
5. A! lcne rE barb r! rcl t,ldar úy !ü'ti or lprfrg rdcn.

ABSOLUTE llAxltlutl RATINGS fr^ = 25r (fi6s ortleüir. lp6olicd)

Pl¡ürrtcr Symüoa Rdnc t natr
Opar¡thg fcrrporeturr Toca -55 tc +lm 'c
SlorBgÉ Trrpq-aturÉ lsro .55 b + 100 'c
Sd.rtne T!¡par.tuÉ (lmn¡E.s r.s¡

SobarkE Tr¡púetu.! (Flq){¿r'5)
Trt.¡ 24O fror 5 sc 'c
Tu,r 260 br l0 Boc .c

ETTIER
Contno¡ Fortgd C-¡¡r¡nt k
Ráró.!a Volt¡0r 6

PqÉ. tbirlidl¡rr P¡ 100

8Er€On
Cofdo.€mícr \Ebga vcto T
EriücrCoaÉdor Vdtag! vrco ,i.5

CoLdq CwrÜnt lc 20

Poñr Cla.f.¡dr) PD 150

a 26r F#rtld Lr{o.rdue Coapoaaüor
D8¡m túar r of 5 ,rr,ta¡ñrrlLLañ ,cdn

illl t



FAIFTCHILtr'
SEMICONDI.JCTOR

MOC70P1 tMOC70P2 I MOC70P3
PHOTOTRANSISTOR OPTICAL

INTERRUPTEH SWITCH

ELECTRICAL / OPT¡CAL CHARACTERISTICS lrr =:s"C )

P RAIEIER TECf CONDmOI{A §YTBOL T'I TYP IAX UMTS

EITIER
Foftvard \roltá96 h=50mA 1.8

Rü/ersa trak8gg Cl.rlc lt lF 100 pA

8€¡{8OR
CoLdor-Emi[cr B(la¡rdon \dtagc b = 10 rn^ BVcro 30

Erñtrlf€dlodor Bfr.kdün \roI¿gc le = 10o pA BVrco 4

Col6clor-Em¡ü6r l,-dk&96 V6-10V, l¡ -0 lcro 1m
Cq,PtED
Coaador Cufttrn (Seo sdEriql grih bCow) ho,r
Cd€clo. Elfiü€r
S¡trEtgl Voli¡Cc ( S.. s.ldin gud. b.los)

vc-€ (sA¡

Trfn-sr TiÍE h - $ nrA, Vc¿ - 5 V tu - 2.5 kn \o.t 20 ps

Tl.m-ofi Tirr h=O mA Vcc-S V tu=2.5k{} \rrl 80 !s

IIOCTOPX OPTICAL SW¡TCH SELECTION GUIDE
P R IEIEN lEaT COrs rOMl gYIEOL rt{ TYP TAX ur¿rfs

O..gfAIE @LLECTfi CI'RRE¡{T

l¡oc7oP.l lr = 5 mA Vcr = l0 V ho,l 0'15
rroc70P2 k=5rn^,VcE=t0V h*r 0.s
¡¡oc70P3 h=5nrA'vct=l0v ho¡t O.fl)

¡rcc7oP1 lr=2OmA,Vcr=10V br*l t.0
¡rcc70P2 lr-20mA,Vct-l0V brcrq 2-o

¡roc7oP3 lF = 20 m^', VcÉ = 10 V hr*l 4.0

¡roc7oP 1 lF = 30 rn^, Vc€ = l0 V lcto,l 1.9

trcc70P2 lr=mñrtVcE=l0V lclo,l 3.0

r¡oc70P3 lr=30mA,Vc€=t0V lcto,l 5.5

COLLECIOF€TTIER AAN.'EA]K'I YOLTAOE

lrOCToPl h = 1.6 mA, lr = 30 rnf v*t*.) 0.40
t,cc70P2 lf-1.8m^'+=20m.^ V*l*.) 0.{o
rroc70P3 h=f.Emt+=20rnA Vct ts¡¡) 0.€

rw*.f .¡rdrlb.nrl.cortl 20F6 az§r9r O{Iffie

mA



roroRoLA
SEMICONOUCTOR TECHNICAL OATA

Ord.. üh dtrum.nt
by ,lOC301(yO

*@*
e s €¡ @

_o_
@ @ iloc3oro

llFf - 15 mA M.¡l

¡roc3or r
uoc3ol2*

lrr¡lñ^Iül
'iloao.sL Prrhrrtd O.vlc.

STYLE 6 PLASTIC

6

STAIIOARD fHRU HOLE
cAsE 7304-O4

6-PIn DIP Fandom-Phase
Optoisolators Triac Driver Output
(250 Volts Peak)

Th6 MOC3010 Se.iss corEists ol gallium arsonil€ inlrared onitt¡ng dodos,
opl¡cálly ccupled to silicon bilat€ral sútch and ars des¡gn€d fo. applicatio.rs
requ¡ring iso¡ated triac lriggering, low-cr./rr€nl isolat€d ac sw¡tching, h¡gh
el6ctrical iso¡atioñ (to 75OO Vac p6ak), high detGctcr slandoff voltag6, smal¡
size, and lor./ cosl.

. To o.d.r d6vlc.r tñal.r. t6rH ánd márkcd pcr VOE 08t¿ ruqu¡rrrñonlr, th.
lulñx 'Y" murt b. ¡ndud.d .t.rd ol p¡rt nu,rib.r. VOE 0884 Ir e tü.t option.

Racom.nondod fo. tl5 Vac(fmr) Appl¡catbnr:
. Sol6noid^y'alvoControls

. Lamp Ballasls

. lntsrfacing M¡croprocesso.s to 'l 15 Vac Periphorals

. irolor Contro¡s

. Static ac Povrgr Swilch

. Solid Slate R€lays

. krcand€saáol Larnp Elirm6rs

¡lll;Xlflu RAÍ|NGS (fA = 2s'c url€ss olherwÉ€ rEted)

Rat¡ng Symbol Value LJnit

Ifl FRARED EMITTING OIOOE

Ro!€rs6 Voltá§o 3

ForwárdCurronl Coñlnuous lF riil

Tolel Pú*6r Oi3s¡petbn @ fA = 25'C
N6g¡i{ib¡€ Pow€r in frambtor

Dorde abovo 25'C

PO 100

1.33

OUfPUf ORIVER

Ol St¡te Odpú ÉrminálVoltag6 voRM 250

Peak Rep€litiv€ Surg€ Cúr€nt
(PW : I ms, 120 Ops)

ITS¡,t

folal P(rv€r Diss¡petbn @ TA = 25'C
osrro abov€ 25 C

PO 300

fOIAL DEVICE

su rqE so
For th.g to31. Pas 1 a¡d 2 are cor¡nron, erd Pinú 4, 5 eod I e€ common.

2. Rol€, lo Quetty efid Rehbi¡§ S€ctih r| Opto Dáá Bod( for irlofmalbfl on bsl cor$liofs
&rhr.d deec€. ¿.€ Mo¡o.oro r*omm€nd€d chacer for trlurE ú!€ añd tá.t o1/cr¡ll v€|lÉ.
GlobeloploÉd€lor13 E trEderñErk d i/blorolá. lnc.

(R.pl.c.r XOc3OOlrD)

COUPLER SCHEMATIC

:l'ff.
1, AÑOOE

2. CAlltooE
3. NC

¡ MAN TERMINAL

5, SUBSIRAIE
OO NOICONNECT

8, MAN TEMIINAL

lsolátion Surge \,bltags( 1 )

(P6ák ac Vdtáge. 60 H?, 1 S€cord Duráii¡)
Vtso ,,500 Vacfpk)

folál Por€r Disripalbn @ fA = 25.C
Oorá€ abov6 25'C

PO 330

Jundion fomp€rature Ráng6 TJ 40 tc +1C0 c
Ar¡bronl OporáirE Temp€rature R¿qo(2) 40lo .85 C

Storage Temperature nange(2 ) Tstg ¿0 lo + 150

SoHering Ismperatur€ (10 s) T¡ 260 C

O Morór6r€, tn.. 1995
ro frC'TqlF¡C'LA

_,@,_

C



roc3oro Hoc:tor r HoG30r2
ELECTRICAL CHARACTER STICS (rA = 25 c rrrfess .rh€rwis€ rrcred)

Ch¿ráct6ri.tic Symbol Min TYp lJ nlt

INPUT LED

Rev€rgs L6ak4€ Currenl
(vR=3v)

lR 00s 'c0

(lF = 10 mA)
115 '1 5

OUIPUf DETECIOR (lr . 0 unl€e.e olh€rwis€ nol€d)

P€al( Blúking Ctñsnr, Erlher Drr€dron
(Ral€d VORM(1))

IDRM 10 1C0

P6ak On-Slat€ Vdlago, Either Oir€dron
(lTM = 1m mA P€a¡()

18 :l

C¡rlral Rálo ol Ris€ of üf Slele Votage lFiqure 7. Not€ 2) dv/dt 10

COUPLED

LED Trigg€r Cunonl. Cur€nt Roqriod to Lalcñ Otnpul
(Main forñioal Vdtag6 = 3Vf3)) MOC301C

MOC301i
MOC3012

lrt
8
5
3

15
10

5

Holdinq Curr€rf , Eiltr€r Dir6<iioñ lH 1m

1. T€l vdlagi€ musl bé applied wthin dv/dl rátilg.
2. This b sldic dv/dt. S€€ Figur€ 7 fo. tesl cirEuit. CornmutBtío dv/d is a fun<riIt of the loe&rivhg tliyÉlof(s) only.
3 All (bvioos aao Narañto€d to tr(¡gor at an lF vdrá bss th cr €qual to max Ff. Th€ralorB. r€commeñd€d op€ráüng lF lios b€tw€€n mex

IFI (15 mA lor MOC3010, 10 mA for MOC3011. 5 ñA fo. MOC3012) aod absol¡t€ max lF (60 mA)

6I¿
U
É
9
á
tro
-É

I

TYPTCAL ELECTRICAL C HARACTERISTICS
TA'z5"c

.8m

-3

I
:
u

3

6

¡0t'

0

,6

,4

-4m

r0(o

Figu.e 1. LEO Forr¿rd VoltagG ttr.ur Forwa.d Cu.Eot F¡guru 2. Oí-Slát Charáctrri¡lici

10 lm
lF, tE0 F0R1¡íAR0 CURREIII (rú)

-2 -1 012
Vn+ olt§TATE VO|IÁGE (\oLIS)

tl

---tuLSE ONLY* 

-tuLSE 

OR 0C -

l¡ ' '4oC-
25C)
8sc

IIIIII

r¡l
tl
ll
I

2 Motúola Optoeleclrooics Devicg Oata

3

ffi

I

I



GENERAL DESCRIPTION

Complomentary, high power transistors in a plastic
envelope, primarily for use in audio and general
purpos6 r

I

Ef o.220
QUICK REFERENCE OATA
SYMBOL PARAft¡ETER CONDITIONS fYP MAX UNIf

lc

lc,
Ptor

¿

Cdlectq€n tter volt¿ge pe* talue
Cdl€clo.-eritter vdlage (opén báse)
Cdlecld orrenl (DC)

Cdleclor @renl peak Yslue

Totd po¡,er dbs¡patbn
Cdleclü+mitler salurdifi volbge
Dirde lorward vonage

Fall ürne

r-b<25!'
lc = 3A; lo =0.44
l.=34
lc-=3.04:f = l6KHz

15
05

1m
100

3

5

40
12
20

¡js

LIMITING VALUES
SYMBOL PARAMETER co$¡olftoNS MIN MAX UNIT

lc
lg

P-
T.rc

T,

Cdlecto.-em¡tter loltago peak value

frlectü+m¡tter vdleo (open base)
Emine.-base ollaqo (op€n collo.tor)
Cdleclor qrnenl (OC)

Easo crrrsnt (DC)

fotal p(,,rér disdpalion
Storage bmperafurB

Jundix¡ bmDorá¡lrÉ

Tmba 25t
-55

r00
1m

3

I

40
150

t50
1:.

I

E LECTRICAL CHARACTE RISTICS
SYMBOL PARAMETER co¡Dtfroñs fYP MAX UHIT

lceo

l:eo

hrr
f
c"
l-
L
I

CdloclcrSaso qrt-of aJnent
Em¡lter-bass ct¡t-oll o¡renl
Cdlectc+mitter breakót5r voltágE

Cdleclor-em¡tter salurdion vollag€a

OC oJrenl ga¡n

TrsnsilkIl ftequ€ícy al f = s¡\¡Hz

Cdleclor c+adlaloe at I= lMHz
Ori líEs
Tumdl slorage lire
Fall t¡rE

Vo=loOV

t. = 3Ai to = o.,tA

lc = 0.5¡( Vé = lov

tc:34, t¡1 :-te=o 3A,Vc€=30V

tc:34, t.,:_t.,=0 3\,vcc:30v
tc:3rq. t¡,=-t&=0 3{.vc=3ov

100

25
3.0
85
o.4
'1 0

05

o2
10

12

1.0

MH¿

PF
us

u3

U3

wins Shins CoÍ¡pr.r CorpoÉrrs Co.. ( l{.K. )l-td.
llomqdSc ¡nD *ww s,nEih,r8cun

tcl.(tJ?)2J,{l 927ó t¡¡lE52)2t97 ElSl
ItMil wsoclr{r}kr¡¡.coh

*e
I

J



a Loú Po[r Gonaumptlon
a WHr Cqr¡non{odr md f}tlfrondel

\r'ofttgr Rtng..
t Lor lnput BlÚ rnd OlIt t Currrnt!
a Output Short{lrcult Probctl,on
a Low Totrl Ha¡mo¡rlc

Ol¡tortlon . . . 0.003f lyp

rymbolr

TLdl

ILml, TL61A! TL(818, Tt0t¿,IttE¿A Tt@B
It62Y ILln4, ILú|A, TLln|8, TL0|Y
J FET]PI'T OPERAIx)f, AT ATPI-IFIERS

SLGII'E . FEEAi,AIY t977 - REVISÉO FES(,Atrl Itee

a Hlgh lnpul trlfl.dtnc. . . . JFEf.¡rput Etrg.
a L.bHrp+r¡. Oprrdon
. HICñ ttbw R.t ... 13Vfurllp
i Conrnon{odr lnpl \foltrgr Rrngr

lrrcluder V66+

tLaa2 (EAC)i
ll-ma GACH

arPuFtEn)
AIPUFIER)

dcrcrlpüon

Th€ TL08x JFET-inPd opEralnnd aapli'fier bmly is desrgnad to olhr e wk or s€l€d¡oí than arry p¡olriouslyd.g.P{ oP€raü()rd amflifiat faflly. Each ol ltB€ JFET-inp,ut operstiond arytpliñors iñ¿üporabs
u¡dl-matchod, h§h-\,ofbgÉ JFET and bipdr tarrbfors ln a mord hic r 6grai6d ciqJ¡t. Tho dovic¿.1Éturg
high sl€tr rabs, bw ¡npiJt biss ard ollsol cr.rrantB, and t¡r ofhol vdtag€ bmporahrB codñcieñt. trsol
aqu3lmerl and extsnd compsrrsatiñ optbn sro ava¡lebl€ wilhin the TLOgx lamly.

Th€ Gsufñx d6/icos arB c¡eEcterizéd for op€ralbn trorn 0'€ to 70'C. Thé l-srfrr dovicás arB characiarizsd
for op€ratbn frorn -¡rcqc b 85'C. Th€ Gsulk d6üc6 rs chsractorizad br operaüon from -¡tO¡C ü, 125'C.
The ft¿t-sufñx devbaa üE drtractarized for oporatbn or€r th€ frrl mil ary t€rnp€.ahra rangs cl - s5"c b 1 2s"c.

offtET !a,l

R+

,l-
ú¡rf,f x2

OUT
lt{ r

lx-
oUT

¿sii(r\

C.I. B

PLaaa b. ¡r¡,t tñd n ¡nportrnt nodca cqErn¡le ava¡auxy, d¡ród nnÚty, ¡rd u.. h crllc.l +p¡caüoñ! ollÉ h-r,rrrl| Itrbdr<l/dc produ(n frd üc¡¡rra.a lt-ú T'l..r I tE 6d d !,a d- Jr.a.

tEIl¡E-¡

----r¡-.rt- 
l.-

=,=,--..---'- !f Texrs
lxsrRuueurs

c.q,rrtlt . lfa. rür túúrx.ü t¡lqDo.r¡l

FOaI OíñCE *r (!iEl . f¡au ! If¡ t rlff

tÉ-l-rrr.!lar.-l¡n¡dr¡. rÉ. 
-. 

¡ a.- irh. 

-
r--i--Ért-*r¿aÉ-r

AI!\

1



Tufl, Tt61A, rloütB, Tu[z, Tutr¿4" Tt[28
TLüzY nlEl, TLB¡IA TLma8, TtltraY
JFET.IIIPUT OPERAIIOT{AI. AIPI.IFERS
ltLot[lE - FEmUAAY 1¡77 - REVE]EO fEmtARY r¡r

I
I
6

1

2

3

4

5

fLüIT
U PAGXAOE

ÍoP vrEü

TLOf
U P CI(AGI

froP vrcrY)

NC

OFFSET N1

lN-
lN+

vcc-

NC

NC
Vcc,
OUT
OÉFSET N2

itc
Vcc.
ot,T
OFFSET N2

c
vcc.
20ur
2tN-
2lN+

Vcc.
2OtJT
2tN -
2lN a

rLltt, TL6iA Tl-ltlB
O, JO, P, OR PW PACXACE

FOp VIEWI

TLr1 rLolAA rL6lg
D, JG, P, fi P$' PACXAOC

[rcP \|EYY)

|¡c
lOUT
tN-
l lN+

1O{JT

ltN-
'llN +

vcc-

OFFSET N1

It'¡ -
lN+

NC

lt{ -
rc
lN+
rc

I OJT
't tH-
llN+

vcc.
zlt'i.r
2l¡¡ -

2OUT

fLÚ,I.,.FXPACXAO€
tToP Ytcwl

TLI2T...FXPACKAOÉ
(foP vlfwl

TLd{...FXP|XAO€
(fP vtEw)

rE E r

=d <¡d 
=

z
l¡to
t¡-Ol,¡-U(JOzozzz

F+
l()o ñ o ouz;z>z

o to+oZ ¿.JZZZ
,OÑ

IF(JF I

Éñ=HÉ

9¿919
,OEo(¡.q

t{c
Vcc.
tE
OIJT
r€

NC

t ll.¡ -
NC

1 ll{ +

NC

1lN +

NC

vcc.
NC

2F{ +

NC
2OUT
NC

2lt{ -
NC

,lll{ +

t{c

t¡c
3l{ +

l¡-oaa, [na , rlltaa
D, J, X, FtY, OR W P C|(AO€

(ro" vtEw,

40UT
,iltl
,llN.
vcc
3¡N+
3 t-
30ur

3

5

lo
I
c
f
6

1

2

3

4

E

1

6

5

3 2 r 20 19arc
5 17

610
715
t r,r

e r0 It t2É

3 2 l Arr¡
1t
17

16

15

1'
e10 11 12 15

5

6

1

t

I
2

3

1

5

6

f
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Gutler-Hammer

MVX9000 Ad¡ustsble Fraquency Drives
Technicsl Dslá MVX9000 Drives

Sup€rsBdss D€csmb€r 2002 Product Description
Mod6l MVX9O00 s€nsorloss vector
ádjustoblg froqueñcy AC Orivcs are
des¡gnod to provido adiustáble speád
control of 3-phase motors. fhÉÉe
microproces6or"basad, E€nsorless
voctor drivsE have sl6ndaad f6atu166
that cañ b€ prograñmed to tailor
lha drive's p€rlorñánco to suh ¿ wrd6
varety ol aOplical¡on r€qu¡remonls,

Tho MVX9000 sensorl6ss v€ctor prod-
uct line ulili¡68 6 32-bit ñrcroprocessor
and iñsulated gato b¡polar tran6i6tors
(lGBT6) whrch proYido quiet motor
op€ralion, h¡gh molor olliciáncy áñd
smooth low 8p6ed psrforrñánc€. Tha
si¿6 6nd samplicity ol th€ MVX90O0
maká it ideal for h¿661É frs6 iñ6tallat¡on
who16 si¿o is a primary conc€rn.

Models ráted át ¿180 voh6, +phas€,
50/60 H¡ áro availablo in s¡¿6s ran0ing
lrom 1 lo 10 hp. Mod6lÉ rEtod át 2d¡)
vofts, 6¡ng16- or 3-pha6€, 50/60 Hz aro
avarláblo in si¿á3 ranging from 1/2 to
1-112 hp.

Th6 stá¡dard drav€ ¡nclud6s ¿ digital
display, operatang ¿nd programm iñg
l6ys on a removoblo loypad.

Conlonts

D.rÉ¡p,lon
Product Oc..ripüon . . ...
F..turcarnd Baratltr....
T.chnk l O't¡ ¡rd

Spaalcaúona ... ..
W¡r¡ng Oi.grrmr -.......
Dirana¡,oñr.
C.ltlog f{ümb.r SC.ction
Prodüct S.lictiorl . .. .

Tho d16play provid66 driva monrtoring
a6 wsll ¿s adiustmeñt and diagno3tic
inlormaljon. The loy6 ar6 utilizsd for
d,gitol sdjustm6nt anc, progrsmmrñO
of th€ driv6 a6 well a3 for op6retor
control. S6p6r6lo tgrmin¿l b¡ocks lor
control áñd pow6r wrnng aro prov¡dod
for cuSdomer connection6. Other feelur6
prov¡dod ¿a 6tandard includ6 burlt-iñ
DC br.lin0, RS-485 seris I com m unica-
tions and PIO control.

Pag.

2

3

5

6

6

Fealures and Benefits

T.!h l. fr¡rür.! ¡rd 8ñ.¡tr

S.r8orh.s V.nor Conl.ol wirh aulo tunino. Prov'd6.20O% rariñg torqo. End ádv.ñcod low
iF6d roqq¿ coñrrol.

O!¡riy l.id out 8nd 63st lo únder6ránd h6ypád
wilh 4 ch¿rersr LtO disd¡y, 7.r¡lu. irdic¡rin9
LEDs. ,Oed polóúri(ftr.r .nd 6lúrÉim r.rt

Mcr ¡nlff¡ñár¡v. opr.ro,'r i.torf¡.s in ñi.
cler ol VF O. p.df,€d e .i¿¿'drd A¡lpár.rEt.É.
d¡álno6ri ¡ñforñrricrt rñd m.r..iñg v¡lú..r.
d¡tdayed wilh a brighr 4{h.r¡d.r tED dirp¡.y

6 Foorrnrñ¡b¡., inrslli¡€nr digibl i.rgu6
I progr¡ñroU. d¡g¡t.¡ o!tpul
1 p.o9r.mrn U€ rel.y

P.ovide €nhsncod spplic¡lion fl ditiliry.

PlO(olfrd ol ¡ pro..i. v¡tu..úñ.. p.r..!r..
llow. romperalú.o, liqúid lowl,.rc.

E l¡mi..r.. .oqui..moot lcr r.p¡rárá ¡orpo¡nr

8!iI.ió dynámic brrl¡r'e cnopp.r S! p.nd dscs¡o.¡1ion p€dormrnc6
S€ rial corrrnúoic.¡ ion po.r (RS.4a5) Oirrt coooocl¡on ro .ád ál .oryfn u ñicsrion.

SañCl6-pir..€ drhr..rhásiñpur c¿r'.bilityon
240vAC r¿t d 0n¡t..3 hp snd b€low.

Oprlto rñr.+phr!. molorúnh dngh.phe.

o
ooo

TDC¡m2mr E For moro ¡nlormation v¡sa *rrw Ctbr¡añar.¡br.c

ErT.lll 
I

¡.I. Cút¿r.H¿rrvrsr

I
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Technical Data MVX9fllo Adiustable
Frequency Drives

flf.il | Gutter-Hammer
Paqs2 Efl€cliv€: F€bruEry2m

Technical Data and Speciñcations

Oúpú Rrt¡no3
I Hors6powor;

J 200 - 240V: ln -7-1n hp

J 3&) - 480V: t - 10 hp
I Frsqusncy Rang6: 0.1 - 400 Hz
I Ovgrloád R6trñg: l5o7o lor 6() s€cofids
¡ Fr€quoncy R6solulion:

u Digita¡: 0.1 H¿

J An¿loo: M8x. (S.t Frúqu€nc.y/lmolH¿

¡ Frsqu6ncy Accur¿cy
Lr Digilal: t 0.01% ol max. kequoncy

I An6logr t 0. of m6x. lr€qusncy
! Undorvoltogá Carryov€r Limit:

0.3 ¡o 25 seconds

llotor PBrfomrncG
¡ Motor Contaol: Soñsorloss Váctor

a Constaot and Vorisble Torquei
Slsndard

I Speed R6gulation: 0.5% ol b¿!6 sp€od

lnpul Po¡Ysr
¡ Vollage 6t 50,60 H¿ ! 3 H¿

u 200V - 2,$V .10% +5% / l.pháÉe
u 200V - ?¡lOV "t0% +5% / 3.pheEe

a 3&V - 4&V. -10% +10% / 3-pha66

I olsplac€ment Power Factor;
Eetto r th¿ñ 0.95

t Efflc¡ancy: Typ¡cally gr6áter th.n 95%

Dcsign Typa

I Microprocos,sor: 32-8¡t
I ConvertÉr Typ€t Diod6
I ¡nvsrts. Type: lñsulat6d Gato Bipolsr

Transistor
r Wav6form: 56nsorl6ss Váctor

Er il[nmcnl
¡ Oporoting Tomp6raturá:

o -10'C to +5O'C

U -10'C to a40'C (obove 7-ll2 hp)

¡ Humidity: m to 90% ñoñ-condons¡ng
¡ Maximum Elavst¡oni 1000 rnot6rs

13300 ft.l

Coda¡ rnd St¡nd¡rdr
r NEMA,IEEE, NEC: Design Standárd6
¡ UL Lirr6d
¡ cUL L¡8ted
I C€ Mark6d lRequiros EMI f¡lter)

Enchawa
I §tandsrd: Protoct.d Ch665iB (1P20)

PmtÉctiYr taaturat
¡ Ground Fault: Standard
a Ovorloád Protáction: Standard
I Ov6rcurrontt Stáñdard
! Ovorvoll¿Oor Standard
r Undorvohagst Standsrd
¡ Ovárt6ñp€raturo: Stand¿rd
¡ Ove.loed Lrm¡t: Standard

Sat Up Adiurlmonfs, Pc¡lorm¡nca
fÉaturur, oparrtor Conlrol lnd
frternal lnlerlEce

Írtf.d
I Alphánum6ric Displ6yl

Standa.d,'l x4char¿cter
I Oigitál lnd¡cstionsl

Froquenca lHrl, Motor Current
lamp6l, user-06liñ6d RUN/STO¿
FORWAnOÁEVERSE ond P6.6mot.rs

I Oiognoat¡c§: Lest 3 trigs with causo
I LED Statuá Indicátors: I

lRUN¡5TO¿ FORlvABO/f, EVE RSE,
Hz. Amp6, Us€r Oofinod, and lñput
Sps€d)

I Op€r8tor Fuñctions:
STAtrfi§fOe Sp€€d control ldigit¡l
or potoñtiomotsrl, RESEI SETUP
Xoy8 ánd ENTE8.

Y0 T.rCr.l Eloct
I Anelog lnputs:

L¡ 2 lnputs:0 - t0V DC, 4 - 20 ñA
u Potoñtiom€tori 1K ohm to 2K ohm
J Añaloe Volta06: Nominal 10V OC

(10( ohr¡ inpur amp€d¿nc6l

u Añslog Cu..sntt Nominal 4 - 20
rñA 1250 ohml

I Digital tnputs: 6 Programmablá
lnput6

¡ Oigil¡l Ourpús: 1 Progr¿mmatfe
Op€n co¡lctor ¿ñd I Form C Reláy
cont¿ct

a Analo0 Monitor Output:
U An¿log m6t6r - froquoocy or

outpl,t cutrant

Pro¡nnrniL Pumtñ
¡ Out ol tho Boxr Factory ssttingB

lo¡dad lor qu¡ct st¿rt-up.
¡ Acc6l. and Oocol.: 2 sop€rstaly

odiuot6bl6 l-¡neár or S Curyo timos:
0.1 - 30(X) .ocoodr

¡ Aulo R66tart:
Ov6rcurront, ovorvoll¡Oe áñd
und6rvoh6go whh 4 sol6clrbls retry
reatan modoa

¡ OC Bráling: St6nd¿rd Euilt-ln
¡ Exl6rñal Fault: Tsrmi¡¿l input
I Jog: Tsrmrnál rngut
I Fouh Rosát: STOP/RESEÍ ort6rminol

¡nput
I l/Or NO/NC S6lsd8blo
¡ Jump Fr6qu€nc¡6s: 3lwith adiustoblo

r Peram€tár S6curaty: Programmabl6
sottws16 locl

a Pr66et Sp€od§: 7 pra6st sps€ds
¡ PID Controll€r: PID proco§s control
I Rsv€rsiñO: K€ypad or term¡nal
! Sp66d S6tting: Keyp¡d, tsrminol

or pot
r START,6TOP Control: Koypsd or

torminal
I Stop Modo§: Decel, coa6t or OC

inioclion

¡.llr¡al y

¡ ProtesÍod Componoots: St!ndord
¡ Surfac€ Mount Tschnologyi

St¡ndard (PCg5l

a Computari¡ed Testing: Standard
¡ ÉinalTo3t with Full Loed:Stándard
I Eatoo's Cutlo.-Hsmms. Engin66r¡ñg

Systems eñd Sarvic6: Nationalna¡
wort of AF drivo dp€ca¿listg

T¡th, W.tt¡ Lo¡t

1

1

2
3
5
1

n

1i2

l
2
3
5
7

0
112

1

tor r'ro re nlorm¿tiofl visit: wr*.c.lL¡lña.aa¡r cñ f001fl2c01E

Ir3ovTE ll¡c I ¡nw II l,*wl

httrlI lr¡¡wli l;:wl



5:T.t I cutler.Hammer MVX9llfll Adiustable
Frequency Drives

Technical Data
Ell.criv.: F6b.Uary 2fD3 Pa0€ ¡

Tabk I Drnamrc Breaking flesrstor S¡r¡g
Orn.o¡c ar.r¡E Fá¡¡ro.! Op.n &.¡rg

1n
1

3
5
7-1n

230V x 1¡-00fi)3a{}82 I
x 1t-000()3a -082 1

x 13.00@3a.O82a
xl3 0000¡ 0824
x l3,o@3.,08¡É
xl3 00oo¡-082ú

l
l
l
1

2

rm
80
55
35
25
'16

2mI,
125%
1?5%
125%
'125%
125%

10%

1016

1

2
3
5
1-1n
10

¡@v x13 0@3a 08a1
x r ¡,0@3a,0641
x r ¡{@3+@a!
x I ¡{om3+osaa
Xl¡¡O0O¡ 08.16

1

l

t
2
3

?@
190
145
95
60
45

12á%
125%

r 2516
1?5%
1?5!6

Wiring 0iagrams

fi$rrr l. CortmlT6rrr;r¡l ltidrg {frctory S.ninlrl

m3 nO2 nol Ol1 f¡, fxl fl. ff fl COM Aó. ¡ül .1Ov All COI ml DOC

ñO ndry Ot !.^
c¡i¡it l Olrar^

f¡¡l S.¡. lblñ.r.1
0 to lov crc

@(E(EONKEKEKEKE@@@

T0C4{0?m r t for mors irlcrma¡or visil: www.culL..lacñaraala crt

It"..p;;-----Tv-rt.-l

I0l0lcl

,l



Technica I Data MVXgm0 Adiustable
Frequency Drives

E:T.f, Gutler-Hammer
Page a Effoctivs February2{m
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atol

ooc

cor¡

RO3

RO1

TI

f2

lt

ot!

on

m

ota

II¡

cott

AS-¡Ea¡r lo- rov Dct

A¡, (a - ¡O rlrll

cfla

lO!'lloñ.1)

l_-r

L1

t2
L3

Gro{ñdh9 n-iróc.
210\¿ 1... Th.r 10Or)_ aóv L.r f¡¡r 10O

,..rq) D.a.i¡t: hY.ñ.. n¡,n
tro B.aty O\ieut

20/ Ac/ral OC 5A,

¡C ndry ot)l9ú
I rmv ac2av É 5al

Oigit¡¡ Oqtpot la$,/ OC 50 ñAl

f tro.y O.l.qlr: hwñ.r Fu..thg

B.Lr¡rc. tñq¡.rry S.trií9
f Eto.y O.arrlt L Poanltoñ.ar
tti.h b or rt Olcit¡ X.yÉ.|

Lrc o to t(ry

lÍ - !{t.¡
1¡:r¡c
,: Gl{O
¡| 3G-
a: SGl @ x*' o'o,r Go--t r-,"tn r

O CdrtrE¡ C¡.!¡¡ Trrtñ¡¡.

f-T s,*.- ..-.

figl¡.. 2. ¡r:ic Wi.in¡ 0¡¡...
llor.: Do nor pluo . ñodem of r¿rEphonc
ine io the RS i¡85 communicarion port. per

man.nt dámag. may re!!lr- T€rmiñai 2 rnd
5 are ih. power rourcé! lor the oprioñal
copy teypad !ñd lhould not b. ¡,'cd !vhire
u.in0 RS-¡185 coñmunicErion.

¡ For srnglo-pha59 application solocl
corroct modal, aíd 6alcct any of ths
two input tsÍninsls for msin circuit
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AC

ttttltltlt

ll
tl
tltllltl

a

o



ElI.t Cutler-Hammer MVX9llm Adiustable
frequency Drives

Technical Data
Efsctn6 Fsbruarym3 P¡ss 5

Dimensions

frbh a. A¡Fo¡-lt. Di.riJioí¡ ¡rid Sliltht W.int hr 8..¿c CorbolLr
Oiñ6.irr. iñ lnchó (ñúl

ü.1¡elH.Éhi

tilor. ¡. l¿ to ¡ hp Oriyc Ap,mriñ.t 0¡Éntirnr ¡n lnchü lm)

1t2
1

2
3
5
7-1t?

200 - 24 39 (100)
3 9 {10O)
3 9 {10O)
4 9 (100)
4 9 {r25)
4 9 (r25)

59(151)
5.9 ( 151)
5 9 (151)
8 6 (220)
I I (220)
8.6 (220)

5 7 (145)
5.7 (145)
5.7 (145)
7 6 (193)
,6 (193)
7I (193)

6? (2.41

6.2 (2.A)
4.2 \2.41

1?.1 (5 5)
1?.1 t5 5)
12.1t5.5)

1

2
3
5
7-1t2

1o

380 480 3I {r0o)
3 9 (10O)

3 9 (r00)
¡¡ 9 {r25)
4 9 {1251
4 9 (r251

5 9 (151,
5 9 (151)
59(151)
8.61220)
4.6 (220)
8 6 (220)

5.7 (1¿5)
5.7 (1¡5)
5.7 (145)
7.6 (193)
7.6 (r93)
,6 (193)

4.2 (2.4)
8.2 (?.4)
62 (2.8)
121t55)
12.1 t5 5)
12.1 t5 5)

IPTE+
tl I

o

5.62 (r a2 7)
¡.9a (10o.0) r2¡ (1]U.5)

3 50 lE 0t 1t (4.5' Ol¡. .3 00.0¡

5.¡4
(rlr.o)

a3a
(1C1.0) tal

(1{.0)

¡.3ó
(!ú.o

91 .45 oa 1.77
t¡-ot (1..01 ,¡

t100t
t?.0) (a5.ol

rvxútalit
rvx@¿ar0{

tavxGtaGa

ar¿, I I,rlr,., rtl4)
trü, l rall ra. i ¡rlEIr,l F¡/¡ 14, 2 i"l
laO,¡ra,l¡rl
lal, ¡ ra, 2 lpl
l.aa,t¡4,tt9l

!--

-

\5
rrrrn EE

c=
tJ
tJ@

I

I

lDc1c0?m lE For mcre inf crmaticn visn sir.c¡lLrlñ.¿..to..c.ñ



Technical Data MVX9000 Adiustable
Frequency Drives

E:I.t Cutler-Hammer
P¡g€ ¡ Eifociivo febftary zffi

o
@

a.92 (1

a.¡¡ f110.0)

7.!6 (M.r)
,.1I [141.¡)

.al tl

10 i2.5| ¡ a8 (ta5)

.zt (lll o¡.
Tv¡

t.l.
(220.0J

t.2t
(2r.0) 8.07

ar0
(lll.5t

.s
1fo .31

tl aol

7.1t
(1t1.a)

Ftur. a. ¡t l0 hp Drir. ApI.üh.t. frhnriú¡ in lích.r { i}

Catalog flumber Seleclion

MVX 001 A 0-2

oor =
@=
Gt=ú-
{to, -
or0 =

1/2ne

2hp
3hp
5hp
7-V2np

1O t¡p

¡ - 240V AC
a - 4aov ac

Product Selection

T¡bli 5 tlVXgdD Aetic Controlbr lP?0

Sir gL'/T ir..-
C¡r¡loC

¡vxGta¡¡
uvx6 ¡t
rvxoTr}:tv¡ü^.a
uvxora+a
rvx0ro¡¡!¿¡

(zlrr, r p¡/t r\ ¡ ¡Dl
tarr,¡pl,¡¡ol
l-rr,l pl,7.tn bl
(a¡¡rr, I ,1, ¡ ¡pl
+.n,¡p¡.7.rnlpl
l.lfir, ¡ pr, tt lpl

1n
1

2
3
5
¡-1n

?m
?40

6.3n.9
11.16.3
15.7/8.8
27.5t12 5

-/1 9.6

-/¡1.5

2.5
5.0
,,0

10
11
25

MVX@240,2
MVXOO¡AO-2

2

5
1

0
t1

3&-
4&

--l1.2

--4.5

--/20.6

3o
a0
5.0
8.2

13
18

4 Hffiópowlr rátiñg¡ ¡.á br.ád o.t rh! u¡. ol r ?&V cr a6OV NEMA 8.
¡t. or 6roh.quiF.l..!. ind¡crion motd 

'td 
¡.6 ,or rrlo.enco only.

lJo¡l' se to b€ !€l.crsd .uch rhrr lho motor cúrr6ñ1¡r 1.., rñáñ d
oqu.l ro th€ MVXgOó r¡r.d conliruoo. o.,rpulcurr.ñr.

(:l fo.I;OBV 38(}v ór 4i5V.pplic ión., ¡{t6ct llr. u.!ir rEh th¡t th. motot
cu.r6nl ¡r Lr! th.ñ ú 6qú.1 ro th€ MVX9OoO ral€d conünrror,á outpút

1 lr

T
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ElI.t I cutler-Hammer MVX90ll0 Adiustable
Frequency 0rives

Technical Data
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