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Control de un motor de continua

 Modelos matematicos

«  Control

Control de velocidad; control en cascada
Control de posicion

Sintonizacion de reguladores
Saturaciones

Prealimentacion

Generacion de referencias
Discretizacion

 El convertidor electronico de potencia
«  Sensorizacion, estimadores
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El par electromagnético

When electric current
passes through a coil in
a magnetic field, the
magnetic force
produces a torque
which turns the
DC motor

Fuerza creada en un conductor (ley
de Lorentz)

F=B-11

Par creado en una espira

Te=B-1-1-2 R

The commutator reverses
the current each half
revolution to keep the
torgque turning the
coil in the same
direction.

Electric I
current supplied ¢ |
externally through

a commutator

v" Un motor de corriente continua dispone de varios grupos de

conductores
v El conjunto delgas-escobillas permite activar Unicamente los

conductores apropiados
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Ecuaciones diferenciales

Vi) = i7+ ilice)y T KpW(p)
Te(ry = kplice)
Te(t) o carga - ]m? + m®(t)

Pp(t)

Laplace
V(S) = SLiIi(S) + Rili(s) + kbw(s)
Te(s) = Kplics)

Te(s) - Tcarga(s) = S]mw(s) + Bmw(s)
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Ecuaciones diferenciales Laplace
L die .
U(t) = Li 7 + Rili(t) + kbw(t) V(s) = SLili(s) + Rili(s) + kba)(s)
Te(ry = kplice) Te(s) = kplics)
dw(t)
Te(t) - Tcarga(t) = jmd—t + Bmw(t) Te(s) - Tcarga(s) = S]mw(s) + Bmw(s)
Tcarga
4 1 | To N 1 w
—> » k, — >
— LiS + Ri p ij + Bm
kb <
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| =

Ecuaciones diferenciales Laplace
dij(t .
U(t) = Li 7 + Rili(t) + kbw(t) V(s) = SLili(s) + Rili(s) + kba)(s)
Te(ry = kplice) Te(s) = kplics)
dw(t) _
Te(t) - Tcarga(t) = jmd—t + Bmw(t) Te(s) - Tcarga(s) - S]mw(s) + Bmw(s)
_ Wy
Pt = f Wty dt P(s) =
Tcarga
4 1 I I T, %_ 1 W
_ | Lis+RrR | |P JmS + Bl |
kb <
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