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Practica C

Control escalar del motor de induccidn
Parte Il: Voltaje de compensacién y control en lazo cerrado.

1. Objetivos

1.1 Que el alumno identifique la necesidad del voltaje de compensacion en el control escalar del
motor de induccion.

1.2 Que el alumno sea capaz de precisar el voltaje de compensacion necesario.

1.3 Que el alumno conozca el esquema de control en lazo cerrado para el esquema voltaje-
frecuencia constante.

1.4 Que el alumno implante un sistema en lazo cerrado de velocidad.

2. Introduccién
Se ve en la sesiéon de laboratorio
3. Material y equipo necesario

DL 1019 Freno electromagnético
DL 1021 Motor de corriente alterna tipo jaula de ardilla
DL 2108SAL Unidad de alimentacion monofasica
DL2600ATT Transformador trifasico
DL2620 Circuito de saturaciéon
DL 2648-2647 Unidad de control PWM
DL 2646-2647 Convertidor de frecuencia
Aislamiento eléctrico de corriente
Aislamiento eléctrico de voltaje
DL2025D Tacometro
Fuente de voltaje
Generador de funciones
Osciloscopio

4. Actividades previas

4.1 Realice todas las actividades de la practica anterior (Control escalar del motor de induccion.
Parte I: Control en lazo abierto).

4.2 Lea el articulo de la referencia [1].

4.3 Investigue qué es el voltaje de compensacion en el control escalar. Asimismo, investigue
como se determina.

4.4 Investigue el método de sintonizacién de controladores propuesto por Ziegler-Nichols.

4.5 Disefie un circuito sumador inversor sin ganancia y un amplificador inversor que relacione los
valores de entrada al sistema (10 Hz — 1 V) y la salida del tacoémetro (1000 rpm — 1V).
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5. Actividades en el laboratorio

5.1 Calcule el voltaje de compensacion requerido para el valor de carga nominal.

5.2 En la simulacion de la practica anterior, modifique la relacion v/f de forma que se contemple
la compensacion en bajas velocidades.

5.3 Inroduzca en el sistema el valor del voltaje de compensacion obtenido y grafique la
frecuencia angular obtenida contra la frecuencia angular deseada en el rango de 5 Hz a 60 Hz
para tres pares de carga diferentes. Compare los resultados obtenidos con los de la practica
anterior.

5.4 Obtenga experimentalmente la respuesta escalon del motor de induccion cuando se conecta
a plena linea. Elija, mediante el método propuesto por Ziegler y Nichols, los parametros
apropiados para un controlador proporcional e integral.

5.5 Compruebe el adecuado funcionamiento del recortador de precision. Limite la salida de —0.6
Va0.6V.

5.6 A la simulacion de la practica anterior, agregue el controlador disefiado en el inciso anterior y
el circuito de saturacidbn como se muestra en la figura 1 Explique la funcion que el segundo realiza
en el sistema.
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Figura 1. Esquema de control en lazo cerrado.

5.7 Simule el sistema completo en lazo cerrado. Verifique el funcionamiento del esquema en
todo el rango de velocidades, asi como a variaciones en la sefial de referencia y en el par de
carga. Comente los resultados.

5.8 Una vez que se tiene la simulacion del inciso anterior realice las conexiones para su
implementacion.

5.9 Pruebe el sistema en lazo cerrado, especialmente en bajas velocidades y sometido a
variaciones en el par de carga.
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