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Abstract
The DC motor direction control system allows the motor's
rotation direction to be reversed using an H-bridge
configuration. In this lab, transistors were used to construct
the H-bridge and an Arduino ONE controlled the switching
signals, demonstrating a basic yet effective method for bi-
directional motor control.

Resumen
El sistema de control de rotacién de un motor de CC permite
invertir la direccién de rotacién del motor mediante una
configuracion de puente H. En este laboratorio, se utilizé un
transistor para formar el puente H y un Arduino UNO como
controlador de las sefiales de conmutacion, lo que nos
permitié demostrar una solucién basica pero funcional para
el control bidireccional de motores.
1. INTRODUCCION

Durante este laboratorio, se implement6 un circuito de control
de rotacion de un motor de DC mediante un puente H
construido con transistores NPN y PNP. Este conjunto se
controlaba mediante un microcontrolador Arduino UNO, que
enviaba sefiales digitales a las bases de los transistores para
definir la direccién de rotacion del motor.

2. OBJETIVO PRINCIPAL Y/O PREGUNTA
DE INVESTIGACION
Disefiar, implementar y probar el funcionamiento de un
puente H con transistores, controlado por un Arduino, para
invertir el sentido de giro de un motor DC.

3. MARCO TEORICO

Puente H: Circuito electronico que permite aplicar voltaje en
ambas direcciones a una carga (en este caso, el motor),
facilitando su rotacion en ambos sentidos.

Motor de DC: Dispositivo electromecéanico que convierte
energia eléctrica en energia mecénica, lo que permite el
movimiento rotatorio.

Transistores NPN/PNP: Se utilizan como interruptores
electrénicos para manejar corrientes superiores a las que un
microcontrolador puede suministrar directamente.

Arduino UNO: Plataforma de prototipos electrénicos de
cadigo abierto basada en una placa de microcontrolador y un
entorno de desarrollo que facilita la programacion.

Resistencias de base: Limitan la corriente que fluye a través
de la base del transistor, protegiendo tanto al transistor como
al microcontrolador.

00)

Fig. 1. diagrama

4. METODOLOGIA EXPERIMENTAL

Para ensamblar el circuito de control de rotacién del motor de
DC, se utilizé una configuracion de puente H con cuatro
transistores (dos NPN y dos PNP) conectados en cruz. Se
colocaron resistencias de 220 ohmios en las bases de los
transistores para limitar la corriente de las salidas digitales del
Arduino UNO, evitando asi dafios tanto en los transistores
como en el microcontrolador. La fuente de alimentacion
principal era una bateria de 12 V o una fuente de alimentacion
regulada, conectada directamente al puente H para alimentar
el motor de DC ubicado entre los nodos de salida del puente.

El Arduino UNO se programé con cddigo que controlaba las
salidas digitales para generar las combinaciones necesarias de
activacion de los transistores. Se utilizaron dos pines
digitales, conectados en cruz a los transistores, lo que permitia
invertir la corriente del motor y, por lo tanto, su rotacién. Se
tuvo especial cuidado en asegurar que los transistores del
mismo lado del puente nunca se activaran simultaneamente,
ya que esto causaria un cortocircuito directo entre Vcc y
GND, lo que podria dafiar el circuito.

Durante las pruebas del sistema, se utilizaron diferentes
combinaciones de sefiales para verificar el correcto
funcionamiento del control. Al activarse un par de transistores
(uno NPN y otro PNP en diagonal), el motor giraba en una
direccion. Al cambiar la activacion al par opuesto, se invertia
larotacion. Ademas, se implemento6 una condicion de frenado
y parada, en la que ambos pines se configuraban
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simultaneamente en bajo o alto, impidiendo el flujo de
corriente. EI comportamiento del motor fue estable y la
inversidn de direccidn se realiz6 de forma rapida y eficaz,
cumpliendo asi los objetivos del experimento.

(Ver figura 2,3,4)
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Fig. 3. conexion en protobard

Fig. 4. Video corto del funcionamiento

5. ANALISIS DE RESULTADOS
Una vez cargado el programa en Arduino y realizadas las
conexiones del puente H, se verificé que el motor respondia
correctamente a las sefiales digitales. La activacion de las
combinaciones de transistores adecuadas permitio que el
motor girara en una direccion, y la inversién de estas sefiales
le permiti6 invertir la direccidn sin dificultad. EI cambio fue
inmediato y suave, lo que indica que el circuito estaba bien

disefiado y que el control desde Arduino era eficaz. También
se probaron las condiciones de frenado y parada del motor, que
se detuvo rapidamente desactivando ambas entradas.

Durante la prueba, se observd un ligero calentamiento en
algunos transistores, lo cual es normal en este tipo de
configuracién, pero no afecté al rendimiento del circuito.
Ademas, se midieron los voltajes en diferentes puntos del
puente, verificando que la alimentacién del motor fuera
estable. En general, el sistema funciond de forma fiable y
proporciond una comprension clara de como se puede
controlar la direccion de rotacion de un motor de CC mediante
electrénica basica y un microcontrolador como Arduino.

6. CONCLUSIONES

La Practica del control rotacional de un motor de DC con un
puente H controlado por Arduino fue una valiosa experiencia
gue nos permitio aplicar conceptos fundamentales de
electrénica y programacién. Mediante el ensamblaje de
circuitos y la implementacion de cddigo, aprendimos cémo la
légica de control influye en el comportamiento fisico del
motor y demostramos la importancia de detalles como la
conmutacion correcta de transistores y la seguridad del
circuito.

Este ejercicio no solo reforzé nuestros conocimientos, sino
gue también nos proporciono herramientas Gtiles para futuros
proyectos en areas como la roboética y la automatizacion,
donde el control preciso del movimiento es clave.
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