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Resumen.El propésito de esta investigacion fue controladeterminado dispositivo fisico a través de
una computadora aprovechando las posibilidadestajes que ésta ofrece. En un primer momento se
investigbé acerca de los puertos paralelos y eldajggde programacion C, especificamente las ldser
que permiten controlar el puerto paralelo; luegaesarroll6 un programa de control softwarelibre,
utilizando ellDE Anjuta que envie informacion de la computadora al diipodisico, en este caso un

motor de corriente directa; v,

por ultimo, se iEalel circuito eléctrico de control del motor. Los

resultados obtenidos fueron satisfactorios en cualnprograma de control del motor de corrienteala
y al funcionamiento del circuito eléctrico interfgze controla al motor.

Palabras clavesuerto paralelo, control de motor, lenguaje C.

Abstract. The purpose of this investigation is controll gegi physical device by using a computer, and
the possibilities and advantages it offers. Attfire parallel port and the C programming languagee
studied; specifically the libraries that allows ias control the parallel port. After that, a conlirgy
program that could send signals from the compuwterpghysical device, in this case a direct cumeotor
was developed using open software. For that purpaogeta IDE was employed. Finally the electric
circuit that would control the motor was constract8atisfactory results were obtained when tegtieg
program and the electric circuit interface usedadotrol the motor.

Keywords:parallel port, control the motor, C programming language.

1. Introduccién

Desde sus origenes, el ser humano ha estado
buscando la forma de facilitar sus tareas
utiizando herramientas que le posibiliten
realizar actividades que ocuparian un tiempo
muy largo o serian imposibles de realizar sin el
ingenio humano.

En la actualidad, el uso de computadoras para
controlar dispositivos es una realidad, y lo que
hasta hace unos afios parecia imposible hoy es
un hecho. Hay una gran cantidad de dispositivos
gque se pueden controlar a través de las
computadoras, como por ejemplo: la alarma de
la casa, el encendido de una lampara, etc.;
tareas sencillas que a veces se tornan tediosas
por ser rutinarias, y que podrian ser realizadas
sin mucho esfuerzo por computadoras, que,
correctamente programadas, ahorrarian mucho
esfuerzo y tiempo.

La idea de poder controlar dispositivos a través
de una computadora motivd esta interesante

investigacion, y, con el afan de conocer y
utilizar estas ventajas, se construy6 un programa
de control de un motor de corriente directa en
software libre, utilizando ellDE Anjuta, y un
circuito interfaz que controle el motor de
corriente directa.

3. Objetivos

3.1. Construir un circuito interfaz que controle
un motor de corriente directa.

3.2. Desarrollar un software que envie
informacién de laPC a la interfaz de control,
utilizandoSoftwarelibre.

3. Materiales
3.1. Puertos Paralelos

El puerto paralelo de la computadora fue el
elegido, pues es ideal como herramienta de
control de motoresglés LED's, etc.
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La caracteristica principal de este puerto es que
los bits'® de datos viajan juntos enviando ocho
bits, o sea, ubyte completo o mas a la vez. Es
decir, se implementa un cable o una via fisica
para cadait de datos formando uus™.

El tipo de puerto paralelo utilizado fue el puerto
de impresora, pues es el puerto paralelo mas
conocido (que cumple la norm&EE™ 1284,
también denominado tipoCentronic§ que
destaca por su sencillez y transmite 8 bits a una
velocidad de 2,5 Mbps13 [1]

3.1.1.Funcionamiento

El mismo posee ubusde datos de Bits (Pin**

2 a 9) y muchas sefales de control, algunas de
salida y otras de entrada, que también pueden ser
usadas facilmente.

En reglas generales, la direccion hexadecimal
del puertoLPT™1 es igual a0x378 (888 en
decimal) yOx278(632 en decimal) para ePT2

El puerto paralelo de una computadora posee un
conector de salida del tigdB25"° hembra cuyo
diagrama y sefales utilizadas podemos ver en la
siguiente figura:

17,
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10 Bit: (Binary digt) digito del sistema binario, puede tomar
uno de 2 valores diferentes (0 6 1) [2]

11 Bus: Transporte en inglés. Conjunto de conexiones
fisicas por donde se comunican los componentesade |
computadora. [3]

12 |EEE: (The Institute of Electrical and Electronics
Engineery Organizacion compuesta de ingenieros,
cientificos y estudiantes. Es conocida por dedarrol
estandares de computacion y electronica.[5]

13 Mbps: Mega bits por segundo. Equivale a un mitién
bits transferidos por segundo. [6]

1 Pin: Objeto cilindrico, pequefio y delgado, de ineta
utilizado para conectar componentes.

S LPT: (Line Print Terminal) Es el nombre que reciten
entorno DOS los puertos paralelos. [7]

16 DB25: Nombre para conectores con formato en D,
usados para el intercambio de datos. El numerodibd la
cantidad de pines que posee el conector. [8]
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Si deseamos escribir un dato erbetde salida

de datos, debemos escribir elbyte
correspondiente en la direccibn hexadecimal
0X378(888 en decimal) cuando trabajamos con
el LPT1 y 0x278 (632 en decimal) cuando
trabajamos con élPT2 Los distintogins (bits)

de salida correspondientes lals de datos no
pueden ser escritos en forma independiente, por
lo que, siempre que se desee modificar uno, se
deberan escribir los ochuits nuevamente.

Para leer el estado de lpmsde entrada (10, 12,
13 y 15) se debe realizar una lectura a la
direccion hexadecimadx379 (889 en decimal)

si trabajamos con eLPT1 o bien leer la
direccion0x279(633 en decimal) si trabajamos
con elLPT2 La lectura sera devuelta en loyte

en donde ebit 6 corresponde gin 10, elbit 5
corresponde gin 12, elbit 4 corresponde glin
13y elbit 3 corresponde alin 15. [4]

3.2Lenguaje C

Para la generacion del programa de control se
decidio utilizar el lenguaje de programaciGn
porque es un lenguaje de programacion de
propésito general que ofrece economia
sintactica, control de flujo y estructuras sensilla
y un buen conjunto de operadores. No es un
lenguaje de alto nivel y mas bien un lenguaje
pequefio, sencillo y no esta especializado en
ningun tipo de aplicacion. Esto lo hace un
lenguaje potente, con un campo de aplicacion
ilimitado y sobre todo, se aprende rapidamente.

En poco tiempo, un programador puede utilizar
la totalidad del lenguaje.

Es un lenguaje estructurado, ya que permite
crear procedimientos en bloques dentro de otros
procedimientos. Hay que destacar qu€ ek un
lenguaje portable, ya que permite utilizar el
mismo cddigo en diferentes equipos y sistemas
informéticos: el lenguaje es independiente de la
arquitectura de cualquier maquina en particular.

[9]

3.2.1 Las librerias de LenguajeC para Linux
gue fueron utilizadas fueron:

3.2.1.1 ncurses.h
La libreria ncurses.h permiti6 programar en

modo texto paraLinux, es decir, capturar las
teclas presionadas, etc.
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3.2.1.2 sys/io.h

Es una libreria utilizada para el manejo de
Entrada/Salidaa bajo nivel. Para utilizar las
funciones de manejo de Entrada/Salida se debe
tener en cuenta que se requiere otorgar permiso
a un rango de direcciones a las cuales se tiene
gue acceder; estos permisos se obtienen a traves
de la funciériopermy las sefales son enviadas a
través de la instruccidoutb. [10]

2.3 Sistema OperativoLinux

El Sistema Operativo elegido fuenux, que
posee la gran ventaja de sersaftwaregratuito
que se distribuye bajo la Licencia Publica
General deGNU' o GPL™, ademéas de ser
robusto, estable y rapido.

Es wusado ampliamente en servidores vy
supercomputadores, y cuenta con el respaldo de
importantes corporaciones. [11]

3.4 Anjuta

Fue utilizado el entorno integrado de desarrollo
(IDE) para programar e@ y C++ en sistemas
GNU/Linux Anjuta trabaja conGTK' y en el
escritorioGNOME?®, el cual era utilizado en este
caso, ademas ofrece un gran numero de
caracteristicas avanzadas de programacion que
facilitan en gran medida las tareas de
programacion como: un administrador de
proyectos, asistentes, plantillas, depurador
interactivo y un poderoso editor que verifica y
resalta la sintaxis escrita, y aparte de eso, posee
la ventaja de ser un software libre, liberado bajo
la licencia GPL. [14]

9. Meétodos

En un primer momento se investigd acerca de
los puertos de comunicacibn de una
computadora; en particular, el puerto paralelo, el
cual es uno de los puertos mas utilizados para
controlar todo tipo de circuitos electronicos; a
continuacion se estudiaron los sistemas de

7 GNU: (GNU is not Unix). Conjunto de programas
desarrollados por la fundacidfree Software Foundation
(Fundacion por goftwarelibre) [12]

18 GPL: GeneralPublic License Licencia Publica General
19 GTK: (GIMP tool Kit) Libreria grafica que se ut para
la interfaz de usuario.

2 GNOME: (GNU Network Object Model Enviroment)
entorno de escritorio para sistemas operativos tigel
UNIX [13]

transferencia de datos del puerto paralelo; es
decir, la metodologia de transferencia y
recepcion de la informacién en una
computadora.

Luego se estudiaron las distintas funciones de
cada uno de lopinesde un conector de puerto
paralelo estandar y su configuracion; también,
las direcciones de Entrada/Salida asociadas con
el puerto paralelo de RCYy las direcciones base
asignadas por &10S

Con relacién akoftware se averigué el manejo
de las funciones implementadas en Leng@je
para trabajar con puertos paralelos y su
estructura de programacion.

Con el fin de conocer mejor el funcionamiento
del puerto se realiz6 primeramente software

en LenguajeC, utilizando ellDE turbo CFigura

1, y la libreriadosh la cual permite el envio de
sefales desde la computadora al puerto paralelo
a través de la instruccion:

outport(direcc_puerto, valor);

L DE MOTOR POR COMPUTADOR

Por favor seleccione una alternativa...

. Rotar hacia la Derecha

. Rotar hacia la Izguierda
. Volver

- Salie

Introduzca una opcion:

Figura 1: Interfaz de usuario en el IDE turbo C

Para comprobar el funcionamiento del puerto
paralelo se construyé una pequefia estructura
electrénica, compuesta de un conector de puerto
paralelo macho, resistored gD's

Figura 2.
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@) (b)

(©)

Figura 2. (a) Dispositivo electrénico luego del eriw del valor 0, (b) Dispositivo electrénico luegoal envio del valor 1, (c)
Dispositivo electronico luego del envio del valor. 2

Con la prueba se pudo obtener un resultado

con el usuario y con la libreria sys/io.h se le dio

visual de las sefiales que fueron enviadas desde al software los permisos necesarios para trabajar
la computadora al dispositivo, de esta manera se con el puerto paralelo, el permiso es otorgado o

pudo comprobar el correcto funcionamiento del
programa de control y del Hardware utilizado.

El siguiente paso fue realizar un software que
fuese capaz de controlar un motor a través del
puerto paralelo, utilizando el Sistema Operativo
Linux, fue utilizada la distribucién Ubuntu 6.06
LTS - la version Dapper Drake - publicada en
junio de 2006 Figura 3 (a), y el IDE Anjuta
Figura 3 (b).

g i

43 ubuntu

“ Integrated Development Environmen

Figura 3. (a) Sistema Operativo Ubuntu, (b) IDE
Anjuta.

Se procedié entonces a conseguir la informacion
suficiente para realizarlo. Se estudiaron las
librerias de Lenguaje C que serian necesarias
para la realizacion del software; y se utilizaron
las librerias ncurses.h y sys/io.h. Con la libreria
ncurses.h se pudo hacer interactuar al software

retirado con la instruccion:
ioperm(direcc_puerto, rango, activar);

La instruccién que permitio enviar sefales al
puerto paralelo fue la: outb(valor,direcc_puerto);

El software de control realizado, Figura 4.

permite el control del movimiento de rotacion de

un motor de corriente directa a través de una
computadora, siendo los estados posibles:

Formato Construir Marcador Depurador CVS Opciones Ayuda

Be @ Al B0

{4} Etiquetas: |darecha [24] ‘ 'J

1d

Motor.c =
—

//Librerias

')
//Constantes

const dir paralelo = 0x378;
74

Figura 4. Programa de control desarrollado en el IE
Anjuta.

Desactivado Figura 5 (a), Rotar hacia la derecha
Figura 5 (b), y Rotar hacia la izquierda Figura 5
(c). Dando como salida el valor “cero” para
desactivarlo, el valor “uno” para rotarlo hacia la
derechay el “dos” para rotarlo hacia la izquierda
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Menu Principal Menu Principal

1.- Desactivar Motor 1.- Desactivar Moter

Editar Ver Terminal Solapas Ayuda

Editar Ver Terminal Solapas Ayuda

Menu Principal

1.- Desactivar Motor

2.- Rotar hacia la Derecha 2.- Rotar hacia la Derecha 2.- Rotar hacia la Derecha
3.- Rotar hacia la Tzquierda 3.- Rotar hacia la Izquierda 3.- Rotar hacia la Izquierda
4.- Ssalir 4.- salir 4,- Salir

Estado: Desactvado

Elija una de las opciones:

(@) (b)

Estado: Rotando a la Derecha

Elija una de las opciones: ||

Estado: Rotando a la Izquierda

Elija una de las opciones: [I

(€)

Figura 5. (a) Interfaz de usuario cuando el motor €& desactivado, (b) Interfaz de usuario cuando ehotor
esta rotando hacia la derecha, (c) Interfaz de usua cuando el motor esté rotando hacia la izquierda

Una vez terminado el programa de control en el
Sistema Linux, y habiendo comprobado su
correcto funcionamiento, se procedié a realizar
una estructura compuesta por una placa de
conexiones, optoacopladores, un motor de
corriente directa y transistores Figura 6 de
acuerdo a la interfase principal del circuffo
Figura 7.

Figura 6. Circuito de control del motor de Corrierte
Directa

+ico

4.7 I.
TIP3Z

320
DIN-1) ———d———————— p)

QZ\\Q | 0

2 l—‘—h TIPIL

Figura 7. Interface principal del circuito.

5. Conclusién

2 Interfase principal del circuito creado en basge mvista
Saber Electrénica afio 19 / 2005 / N° 218

Las ventajas que se pueden obtener a través del
control de dispositivos por computadora son
muchas, Yy la cantidad de recursos que se
utiizan en la elaboracibn es minima, en
comparacion con los beneficios que se pueden
obtener; pues, puede simplificar algunas tareas
facilmente realizables por una computadora con
ahorro de tiempo para el usuario.

El proyecto realizado es un ejemplo de lo que se
puede llegar a hacer con una computadora en el
control de dispositivos fisicos; con él se pudo
obtener varios procedimientos para el control de
un dispositivo ensoftwarelibre y concluir las
ventajas que brinda este recurso.
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