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Glosario de Términos

Par: El par motor o torque es el momento de fuerzagjeiee un motor sobre el eje de
transmision de potencia.

Caodigo G G-code es el nombre que habitualmente recibenglulaje de programacion
mas usado en Control numérico (CNC)

Software: Es el conjunto de los programas de computo, protedios, reglas,
documentacién y datos asociados, que forman part@sdperaciones de un sistema de
computacion.

Software MDsolids: Programa educacional para el calculo de vigas =idfie
estructuras de barras, torsion y propiedades déoses.

Hardware: El término hardware se refiere a todas las pdaegibles de un sistema
informatico.

Rotor: El rotor es el componente que gira (rota) en maguina eléctrica, sea ésta un
motor o un generador eléctrico. Junto con su cpatta fija, el estator, forma el
conjunto fundamental para la transmision de poteanimotores y maquinas eléctricas
en general.

Centroide: Centro de masa de un objeto con densidad uniforme.

Buck: Convertidor Buck (o reductor) es un convertidor pencia dc-dc, que se
obtiene a su salida un voltaje continuo menor gse entrada.

Ciclo de trabajo: o duty cicle, en electrdnica, el ciclo de trabajolo util o régimen de
trabajo es la fraccion de tiempo donde la sefigiasitiva 0 se encuentra en estado
activo.

Rizado: El rizado, algunas veces llamado fluctuaciorppleg (del inglés), es la pequefia
componente de alterna que queda tras rectificar@sefnal a corriente continua.

IGBT: El transistor bipolar de puerta aislada (IGBT, idelés Insulated Gate Bipolar
Transistor) es un dispositivo semiconductor que eggmente se aplica como
interruptor controlado en circuitos de electrérdegpotencia.

PWM: La modulaciéon por ancho de pulsos (también comoc@mo PWM, siglas en
inglés de pulse-width modulation) de una sefialamtie de energia es una técnica en la
gue se modifica el ciclo de trabajo de una sefi@bgiea (una senoidal o una cuadrada,
por ejemplo), ya sea para transmitir informacidraaés de un canal de comunicaciones
0 para controlar la cantidad de energia que s@enwna carga.

A: El amperio o ampere (simbolo A), es la unidadndenisidad de corriente eléctrica.
Forma parte de las unidades béasicas en el Sistetemdcional de Unidades y fue
nombrado en honor al matematico y fisico francédrésMarie Ampere.

V: El voltio, o volt (simbolo V), es la unidad derdzadel Sistema Internacional para el
potencial eléctrico, la fuerza electromotriz y émgion eléctrica. Recibe su nombre en
honor a Alessandro Volta, quien en 1800 invent@ila voltaica, la primera bateria
quimica.



W: El vatio (en inglés y también en espafiol: watt$lla unidad de potencia del
Sistema Internacional de Unidades. Su simbolo es W.

F: Se denomina faradio o farad (simbolo F), en harldichael Faraday, a la unidad de
capacidad eléctrica del Sistema Internacional ddadies (Sl).

H: Un henrio o henry (simbolo H ) es la unidad paranductancia eléctrica en el
Sistema Internacional de Unidades.

Hz: El hercio, hertzio o hertz (simbolo Hz), es ladawi de frecuencia del Sistema
Internacional de Unidades. Un hercio representacia por cada segundo, entendiendo
ciclo como la repeticion de un suceso.

kg: El kilogramo o quilogramol (simbolo kg) es la wddoasica de masa del Sistema
Internacional de Unidades (SI)

N: En fisica, un newton (simbolo: N) es la unidadudza en el Sistema Internacional
de Unidades.El newton se define como la fuerza necesaria parapopcionar
una aceleracién de 1 ris un objeto de 1 kg de masa



