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2) Base de lamina, cuya mision es soportar y distribuir el peso del motor y el generador a lo largo del
mismo, asi como todas las fuerzas externas aplicadas. La base cuenta con 10 soportes hechos con
perfiles tipo PTR (Perfil Tubular Rectangular) que ayudan a dar mayor estabilidad al banco de pruebas y
al mismo tiempo le proporcionan una mayor rigidez para que el torque del motor no deforme la base.

Figura 4.1.b. Base de lamina con soportes tipo PTR.

3) Placas movibles que brindan al motor grados de libertad en los ejes X, Y, Z y un momento sobre Y.
Asi mismo el generador cuenta con una placa que permite un desplazamiento sobre el eje X.

La parte mas importante del banco de pruebas es lograr un perfecto acoplamiento entre el motor y el
generador, ya que de lo contrario las flechas de los mismos se podrian fracturar. Debido a que las
dimensiones de los motores y generadores son variables, se tuvo que disefiar un mecanismo que
permitiera alinear las dos flechas:

Placa A en Carros
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restriccion en el eje Y (la altura de la placa) esta dada por el largo de los tornillos con los cuéles esta
sujetada.

Placa C

Figura4.1.e. PlacaC

La placa C cuenta con dos ranuras con forma de arco lo cual permite un grado de libertad sobre el eje
Y. La placa C esta conectada a la placa B por medio de dos tornillos.

Base Fija

Figura 4.1.f. Base Fija
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La base Fija es la encargada de soportar al generador. La base fija permite un grado de libertad sobre el
eje X, lo cual nos permite acortar o aumentar la distancia entre el motor y el generador.

4) Motor a controlar y monitorear y generador que absorba la potencia desarrollada por el motor,
ofreciendo una resistencia al giro de éste.

Figura 4.1.g. Motor y Generador

§) Transmision que permite la conexion motor/generador con una cierta elasticidad y capacidad de

absorber desalineaciones.

Figura 4.1.h. Acoplamiento con cojinete

La alineacion perfecta de las flechas del motor y el generador suele ser extremadamente complicada de
lograr, debido a esto se suelen usar acoplamientos especiales que permiten cierta desalineacion entre
las flechas. Para el banco de pruebas se propuso un acoplamiento con cojinete debido a que permite
desalineaciones en paralelo de 1.57mm, angulares de 1 grado, torsionales ocasionadas por vibraciones
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4.3 Cargas y restricciones de movimiento

Restriccion

Figura 4.3.a Cargas y restricciones para el analisis de esfuerzos

Para poder hacer los calculos de esfuerzos en el programa CosmosWorks se simplificé el dibujo
suprimiendo los tornillos y arandelas; ademas el peso y el torque del motor y el generador fueron
representados por medio de fuerzas.
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4.4 Resultados de Esfuerzos

Figura 4.4.a Andlisis de esfuerzos con CosmosWorks
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Tabla 4.4.a Analisis de esfuerzos
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4.5 Resultados de Elongacion

Figura 4.5.a Andlisis de elongacion con CosmosWorks
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Tabla 4.5.a Analisis de Elongacion
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4.6 Resultados del Desplazamiento

Figura 3.4.6 Analisis de desplazamiento con CosmosWorks
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Tabla 4.6.a Analisis de desplazamiento
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5. ADQUISICION DE DATOS

Una de las secciones en las que se divide el proyecto es la de adquisicion de datos que involucra la
configuracion de los sensores, pasando por el filtrado de las sefiales, y su procesamiento en el DSP,
todos estos datos se veran reflejados en un panel disefiado en LabVIEW en donde se mostraran los

resultados de el control aplicado. Esta interfaz se describe mas claramente en la

Figura 6.2.a

Para la adquisicion de sefiales se utilizan dos tipos diferentes de sensores: dos transformadores de
voltaje y tres sensores de corriente, con esto se logran capturar las tres fases del motor.

5.1 Sensores de corriente

Se tienen tres sensores de corriente de efecto Hall, uno para monitorear cada fase, dichos sensores
trabajan para un rango de operacion que va de 5 A. a 200 A,, con lo que se obtiene una salida que va
de 0.66 V. a 3000 V.
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Figura 5.2.b Conexiones para el Panel de Adquisicion de Datos.
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Figura 6.2.g Error de los esquemas de control difuso

A partir de la evaluacion de ambos controles, el error que se obtuvo es de 1.6822%, lo que indica que a
pesar de que se utilizaron distintas funciones de membresia de salida, ambos controles responden de

manera similar a partir de los valores de entrada que reciben, como lo muestra la gréfica

6.3 Modulacién de Ancho de Pulso por Vectores Espacialesi

El método de control de Modulacién de Ancho de Pulso por Vectores Espaciales (SVPWM) consiste en
una secuencia especial de switcheo por un tiempo determinado de los estados de encendido del
inversor (VSI), teniendo como propésito principal la representacion de los valores trifasicos de voltaje en
un solo vector espacial en el plano D-Q (fig. 6.3.a). El vector espacial sigue una trayectoria circular con
la misma magnitud en todo momento para que la sefial de entrada al motor sea lo mas parecida a una
sefial senoidal. La representacion de este vector esta definida por los valores trifasicos instantaneos con

la ecuacion:

T14T2

T Tl
[Vou = [Vdi+ [Vidi+
0 0 I

Ecuacion 6.3.a

T1
IOdt











































aislador, el cual cuenta con un filtro integrado. Este filtro elimina los arménicos y despliega en la pantalla

la sefial deseada.

Una vez adquiridas ambas sefiales, se pueden monitorear de manera constante para procesarlas y
analizarlas. El panel cuenta con diferentes pantallas, las cuales al procesar las sefiales adquiridas, y
obtener las sefiales fundamentales del voltaje y la corriente, se calculan la potencia aparente, potencia
activa, potencia reactiva, y por ultimo el factor de Potencia. Este Gltimo parametro calculado (fp), es de
suma importancia, ya que permite definir si el rendimiento del motor es el 6ptimo.

1]
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Figura 7.2.c Adquisicién de voltaje de dos fases
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Blogues de LabVIEW programados para la adquisicién de datos:
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Figura10.1. Parte 1 de los bloques de Adquisicion de datos
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Figura 10.2. Parte 2 de los bloques de Adquisicion de datos









Modelo del motor para la simulacion de Labview
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Figura 10.4 Modelo del motor para la simulacién de Labview
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Figura 10.5 Organigrama del esquema de control
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