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1. Datasheet IRAMY20UP60B: 
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2. Características Raspberry PI 4: 

 

 

  



CONTROL SINCRONIZADO DE DOS MOTORES SÍNCRONOS DE DIFERENTES 

CARACTERÍSTICAS MEDIANTE LABVIEW 

 

17 

 

 

  



CONTROL SINCRONIZADO DE DOS MOTORES SÍNCRONOS DE DIFERENTES 

CARACTERÍSTICAS MEDIANTE LABVIEW 

 

18 

 

 



CONTROL SINCRONIZADO DE DOS MOTORES SÍNCRONOS DE DIFERENTES 

CARACTERÍSTICAS MEDIANTE LABVIEW 

 

19 

 

 

 



CONTROL SINCRONIZADO DE DOS MOTORES SÍNCRONOS DE DIFERENTES 

CARACTERÍSTICAS MEDIANTE LABVIEW 

 

20 

 

 

  



CONTROL SINCRONIZADO DE DOS MOTORES SÍNCRONOS DE DIFERENTES 

CARACTERÍSTICAS MEDIANTE LABVIEW 

 

21 

 

 

  



CONTROL SINCRONIZADO DE DOS MOTORES SÍNCRONOS DE DIFERENTES 

CARACTERÍSTICAS MEDIANTE LABVIEW 

 

22 

 

3. Conexiones de la placa de circuito impreso: 

 

 

NOTA: Las entradas de +5V y +15V han de tener como referencia la 

entrada GND. También, hay que recordar que la entrada GND Raspberry hace 

referencia a la toma GND de la Raspberry y, en ningún caso hay que juntarla a 

la entrada GND. 

  



23 

CONTROL SINCRONIZADO DE DOS MOTORES SÍNCRONOS DE DIFERENTES 

CARACTERÍSTICAS MEDIANTE LABVIEW 

4. Conexiones de la Raspberry PI:

En la Tabla que se encuentra a continuación, se describe que cables hay que 

conectar a en cada uno de los pines utilizados de la Raspberry PI y además, si 

se trata de una entrada o de una salida. 

N.º de pin Tipo Función 

7 Salida HIN1 del motor 1 

11 Salida LIN1 del motor 1 

12 Salida LIN3 del motor 1 

13 Salida HIN2 del motor 1 

15 Salida LIN2 del motor 1 

16 Salida HIN3 del motor 1 

18 Salida LIN1 del motor 2 

22 Salida HIN1 del motor 2 

29 Salida LIN2 del motor 2 

31 Salida HIN3 del motor 2 

32 Salida HIN2 del motor 2 

33 Salida LIN3 del motor 2 

35 Entrada Giro Horario 

36 Entrada Giro Antihorario 

37 Entrada Freno 

38 Entrada Control de Velocidad I 

40 Entrada Control de Velocidad II 
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5. Manual de usuario: 

 

En este manual de usuario se va a tratar de ilustrar de forma sencilla que pasos 

se han de seguir para conseguir poner en funcionamiento el programa creado 

y la realización de todas las conexiones de la parte física. 

1. Conexión entre el PC y la Raspberry PI. 

En primer lugar, debemos abrir en el ordenador que se desee emplear la 

aplicación llamada “NI LabVIEW 2020 (32-bit)” o superior, que deberá de 

estar instalada previamente, junto con el paquete de Linx destinado a la 

comunicación con la Raspberry PI. 

Una vez abierto LabVIEW, debemos elegir y abrir el proyecto en el que se 

encuentra nuestra tarjeta (el fichero con el proyecto se encuentra en la 

carpeta de anexos). 
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Una vez abierto el proyecto llamado Raspberry Pi 2 B.lvproj, aparece la 

siguiente pantalla. 
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En la parte superior de la imagen, donde aparece “Raspberry Pi 

(10.135.0.103)”, hacemos clic con el botón derecho del ratón y pinchamos 

en “Propiedades”. 

 

 

En la nueva ventana que aparece, debemos de cambiar la “IP Adress/DNS 

name” por la dirección IP de la Raspberry PI en el router al que se ha 

conectado (en la UVa la dirección de la tarjeta es 10.135.0.103). La red en 

la que se encuentran tanto la Raspberry PI como el ordenador utilizado ha 

de ser la misma. Esta dirección IP que ha obtenido la tarjeta al conectarse 

a la red, se obtiene en la barra de comandos de la propia Raspberry PI 

tecleando el comando ifconfig. 

Si el router al que se conectan los dos equipos es el mismo, en lugar de la 

dirección IP de la tarjeta, se puede poner “raspberrypi”. 
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Por último, una vez asignada la nueva dirección de la tarjeta, procedemos 

a conectarla al ordenador, haciendo clic con el botón derecho del ratón 

donde aparece “Raspberry Pi (10.135.0.103)”, y pinchando en  

“Conectar”. Si el proceso de conexión ha tenido éxito, entonces el led verde 

oscuro que aparece junto al logo de raspberry se pone en color verde claro. 
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Realizada correctamente la conexión, el siguiente paso que vamos a llevar 

a cabo es abrir el programa creado, que se llama “ProyectoTFG01933.vi”. 

Una vez abierto, aparecerá el panel frontal de la aplicación y para cargarle 

en la tarjeta, hay que pulsar en la flecha que aparece en la parte superior 

izquierda. 

Una vez cargado el programa, estará ejecutándose en la Raspberry PI hasta 

que se pulse la tecla “STOP”. 

2. Conexión entre Raspberry PI y el Bastidor.

Para realizar la conexión entre la Raspberry PI y el controlador que se

encuentra en el bastidor, se emplean los cables que tienen bananas negras

pequeñas.

La conexión eléctrica se lleva a cabo entre los bornes que hay en la caja con

imán que contiene la Raspberry PI y los pines del panel del bastidor como

se indica en las siguientes imágenes.
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Además de estas seis conexiones necesarias por motor, hay que conectar 

el pin GND de la Raspberry PI con la placa de circuito, por medio de otro 

cable negro con una banana que se conecta a la parte trasera de la caja 

que contiene la Raspberry PI. 

En la caja de la Raspberry PI, esta señalizado con una pegatina que pone 

“M1” o “M2” los pines que corresponden con el control del motor 1 y con el 

control del motor 2 en el programa de LabVIEW. 

3. Puesta en marcha de los motores.

Para la puesta en marcha de los motores, una vez realizados los dos puntos

anteriores, debemos conectar la excitación del motor, si este no es de

imanes permanentes.

Después, se conecta a las entradas de los paneles del bastidor la

alimentación en tensión continua para cada uno de los motores y

finalmente, se conecta cada una de las salidas a las fases de los motores

con una configuración en estrella.

Para iniciar la marcha se puede activar uno de los pulsadores del panel

frontal de giro horario o giro antihorario.
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También se puede iniciar la marcha por medio del panel de pulsadores 

situado de forma contigua a la caja de la Raspberry PI. 

 

Para detener la marcha de los motores, se ha de accionar el pulsador del 

panel frontal del ordenador llamado “Freno” o, el tercer pulsador de la caja 

de pulsadores. 
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Para configurar los motores empleados, debemos definir en el panel frontal 

el número de pares de polos que tiene cada uno. De esta forma, el 

programa es capaz de saber con qué frecuencia ha de alimentar el motor 

para que gire a la velocidad definida. 

 

Por último, el control de la velocidad se puede realizar de dos maneras: 

• Panel frontal del ordenador: 

Para que esta opción esté habilitada, los dos interruptores 

correspondientes al control de velocidad de la caja de control que 

hay en el bastidor han de estar en las posiciones 0 0. 
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En el panel frontal la referencia de velocidad se introduce en la 

variable llamada “Velocidad(rpm)” y con la ruleta llamada “Dial”, 

podremos llevar a cabo la disminución de la velocidad en uno de los 

motores, mientras que en el otro esta se mantiene constante. 

• Caja de pulsadores del bastidor:

En la caja de control con interruptores, situada en el bastidor, existe

una pequeña leyenda que nos indica la velocidad a la que se hace

girar el motor dependiendo de la posición de los interruptores.

P1 P2 r/min 

0 0 PC 

0 1 60 

1 1 200 

1 0 400 

Con este sencillo control podemos variar la velocidad de nuestro 

motor sin necesidad de utilizar el ordenador. 

Se recomienda iniciar la marcha de los motores con una velocidad de 

entre 60 r/min y 100 r/min y no reducir esta a menos de 60 r/min, ya que 

puede bloquearse el motor. 

En el programa también aparece un control llamado “Multiplicar 

Incremento”, con un valor por defecto de 5. Si variamos este parámetro 

podemos conseguir que el bloque variador de frecuencia aumente o 

disminuya la velocidad más rápidamente o menos. Conviene no tocarle, 

pues si la variación de velocidad se produce muy rápido, el motor se puede 

bloquear. 




