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11 |Type/Frame
12 |Product code

14 |Duty

M245 8054
3GAA 092 001-ASE

13 |Rated output Py 'D,FE- kW K

S1(EC) 100%

A B C D E F
7 UPV (Ingenieria Tecnica Industrial) 1,001
8 Referencia Revizado por Fecha Documentacien Paginas
9 A 2010412009 untitled.xls
10 | Product TEFC, Motor cerrado de induccion trifazico de jaula de ardilla

15 | Actual Motor:
16 | Voltage (V)

400 Current kL, (&) 2,0

17 |Frequency (Hz) 50 Speed (rimin} 1440

Power factor at Py, 7),?0
Efficiency (%) atP, 75,6

20 |Equivalent motor Volt/phase 231 W R1s [Ohms] ']",?

Xmagnetizing [Ohms] 125
X2rnom[Ohms] 7.7
X2 start [Ohms] 5.7
X2 max [Ohms] 7.3

X1s [Dhms] 8.7
Rfriction+iron [Ohms] 1,951
Rzrnom[Ohms] 5,6
R2 start [Ohms] 53
RZ max [Ohms] 5,3

Rls X1 X2r

X m R fr+iron
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Diseno de accionamiento: Motores de induccion
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Mediante la simulacién del motor se comprueba si las
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La figura muestra la forma de incluir los datos técnicos del 2l \\ “

motor utilizado como ejemplo en un elemento de libreria, ol Y,

motor de induccion de jaula, del software PSIM. 0 250 500 750 1000 1250 1500 1750

TMotorUn 400V
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CONDICIONES DE DISENO

A. Se trata de utilizar el accionamiento para el control de maquinas de
corriente alterna propuesto en el Tema 3 y ver la manera en la que se puede
adaptar al motor de induccion propuesto. Se parte de una red alterna de
entrada de 380V/50Hz. Se supondra que el sistema de modulacion del
inversor serad de modulacion por anchura de pulso (PWM ) de 16kHz, y que
el sistema puede trabajar en sobremodulacion.

B. En primer lugar se debera analizar la tension que se va a obtener en la
salida del rectificador y, posteriormente, la tension alterna en la salida del
inversor.

C. Luego en funcion de las caracteristicas del motor se disefiaran los
componentes del inversor.



Adaptacion del motor al accionamiento

a. La tension que se tiene y que se puede medir en la salida del rectificador es de 550V. Esta es la
tensidén que se utiliza para el calcula de la tension maxima que se puede obtener en la salida del
inversor. La carga tiene una frecuencia nominal de 50Hz que sera a la que tenga que someter a
la carga a la tension nominal. Como se quiere obtener el maximo de tensidn posible a partir de la
de entrada, en la frecuencia base consideramos un indice de modulacion m_=1.

a ' entrada

(Vag ), =+/3m, Venrata sene,t=0.866m_ V. .. senmt=0.866-1-550 senw,t = 487 senamt

V)= 487 _3a4.28v

V2
b. Para obtener un mayor valor eficaz en la tension de salida se puede utilizar y de hecho asi se va
a hacer, una mejora en el método de modulacion PWM, como puede ser la inyeccion del tercer
armonico. Este sistema de modulacién denominado como THIPWM (Nota de aplicacion AN1910

de Freescale).

(V.5 ), = 344-~= ~ 400V

NG

El accionamiento esta adaptado.
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Adaptacion del motor al accionamiento

B.- En base a la potencia de la maquina se calcula la corriente que circulara por cada
rama del inversor

Corriente por fase: una forma habitual de calcular la corriente, tendiendo en cuenta el
desplazamiento del factor de potencia y la distorsion armoénica es calcular la corriente en cada

fase individual.

Q

P=(VAB)1-IA:750W
NG

| _ 750413

A 400

Esta corriente después se puede multiplicar por un coeficiente de seguridad (1.1+1.5). Esta
corriente servira de base para seleccionar cada transistor que se utilizara en el inversor.

=3.2A

O Latension maxima en bornes de cada transistor del inversor sera:
VT =550V

Esta corriente después se puede multiplicar por un coeficiente g8 ". .

de seguridad (1.5+2). ...
. J &

La potencia del equipo modular, utilizado como
escenario real de disefio, es de 8kW; por encima de
la potencia del motor 0.75kW. De ahi que los
modulos IGBTs son “evidentemente” mas grandes
que lo que seria necesario en el caso propuesto.
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Conclusiones

»>Se ha propuesto la adaptacion de un motor de induccion, basandose en sus
caracteristicas técnicas, a un accionamiento de 8kW que esta conectado a una
red de 380V/50Hz.

>En primer lugar se resuelve la manera de utilizar las caracteristicas tecnicas
de la documentacion del motor para crear un modelo de simulacion que
representa el funcionamiento “real” de la maquina.

»Por ultimo se analiza la adecuacion de las diferentes tensiones y de la
estrategia de modulacion para comprobar la adecuacion del motor, sin que
tengan que perder sus cualidades tecnicas. También se “aprecia” como los tres
modulos de IGBTs son de una mayor dimension que los necesarios para el
motor utilizado, pero ya se ha aclarado las diferencias entre las potencias de
ambas maquinas: motor y accionamiento.
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