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INTRODUCCION

= Composicion plataforma de trabajo

= Control Vectorial Motor de Induccion

= Control DTC del Motor de Induccion

= Control Sensorless del Motor de Induccion

= Comissioning (Obtencion de parametros del motor)

= Devolucion de energia a la red eléctrica

» Desarrollo de hardware industrial para control de potencia
» Fuentes de alimentacion conmutadas

» Medidas de ECM (Compatibilidad Electromagnética)
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Hardware de acondicionado y software de monitorizacion
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CONTROL DE LA VELOCIDAD DEL MOTOR
MEDIANTE LAS TECNICAS DE CONTROL VECTORIAL (FOC)
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CONTROL DIRECTO DE PAR (DTC)
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CONTROL DE VELOCIDAD SIN ENCODER (SENSORLESS)
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Thersea

OBTENCION DE PARAMETROS DE LOS MOTORES (COMISSIONIN G)
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DEVOLUCION A RED DEL EXCEDENTE DE ENERGIA

-
)

INDUCTANCIAS DE
CONEXION A RED

Tarjeta de sincronismo
con la tension de red.

INVERSOR PARA
DEVOLUCION A RED

Tarjeta de control
del inversor

CPU del PLC empleado
en la configuracicn del
dg inversor

BARRAS DEL
BUS DC
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DESARROLLO DE HARDWARE PARA CONTROL DE POTENCIA

Control de potencia con DSP de
Texas Instrument TMS2812
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DESARROLLO DE HARDWARE PARA CONTROL DE POTENCIA

Inversor de Semikron y DSPTMS2812 de
Texas Instrument.
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DESARROLLO DE HARDWARE PARA CONTROL DE POTENCIA

Modulacion, tension a la salida del inversor y su
componente fundamental en el control del motor

Corriente medida por el DSP
y con osciloscopio en el
control de motor
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DESARROLLO DE HARDWARE PARA CONTROL DE POTENCIA
Senales en la devoluciéon de energia a la red
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Tension y corriente en la fase S al aplicar un escalon al Bus dc
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FUENTES DE ALIMENTACION CONMUTADAS
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MEDIDAS DE EMC (COMPATIBILIDAD ELECTROMAGNETICA)
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