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Objetivos
El objetivo académico pretende obtener un modelo reducido y funcional de un propulsor naval, basado en una hélice de paso controlable. La finalidad sería demostrar la 
base de esta tecnología y dar lugar a una plataforma para la futura implementación de más sistemas sobre esta representación, a escala, del propulsor.

El objetivo de ingeniería sería, por lo tanto, resolver el diseño del propulsor para construirlo a pequeña escala, simplificando de este modo, los mecanismos actualmente 
utilizados en la industria naval, para implementar, con un bajo coste, un modelo que funcione en su totalidad, tanto para el control de la velocidad de giro de la hélice como 
para el ajuste del paso de las palas, pudiendo manejar estas variables de funcionamiento desde un sistema de control y supervisión virtual.

Fases
1) Diseño
1.	Estudio de los actuales sistemas de hélices de paso 

controlable.
2.	Simplificación del ensamblaje de la hélice.
3.	Diseño de ingeniería de detalle.
4.	Diseño de los elementos para el accionamiento mecánico.

2) Programación
1.	Distribución de funciones entre el microcontrolador y el PC.
2.	Estrategia de comunicación entre el microcontrolador y el PC.
3.	Programación NI Labview.
4.	Programación en Flowcode V8.

3) Construcción
1.	Documentación gráfica de la fase de diseño.
2.	Listado y compra de materiales.
3.	Montaje del modelo.

4) Validación y pruebas del modelo
1.	Validación del sistema de comunicación entre NI Labview y el 

microcontrolador.
2.	Verificación de la maqueta y de todos sus componentes 

electrónicos.
3.	Comprobación del correcto funcionamiento del sistema de 

control y supervisión del modelo.

Resultados obtenidos
1.	Simplificar el mecanismo real según lo esperado en el proceso de diseño, 

consiguiendo un modelo robusto y funcional.
2.	Implementar los controladores, actuadores y sensores que permiten el 

movimiento controlado del sistema.
3.	Conseguir un modelo válido para el ensayo, demostración e investigación, 

totalmente escalable, al estar diseñado con un programa CAD paramétrico.
4.	Programar un sistema de intercambio de información con el usuario de modo 

que sea posible manipular los distintos modos de funcionamiento del modelo, 
gracias a la interfaz de usuario y la máquina de estados interna.

5.	Comunicar el microcontrolador con la interfaz de NI LabVIEW sin el uso 
de librerías, esto ha permitido una distribución de tareas independiente, 
optimizando así, las funciones que deben hacer cada uno de los componentes.

6.	Validar, en cada caso, que la comunicación entre el modelo y el ordenador sea 
la correcta, comprobando que las tramas TX y RX sean las adecuadas para 
cada momento.

7.	Crear una aplicación que permite instalar el programa en diferentes dispositivos, 
aunque no tengan la interfaz de NI LabVIEW. 


