Modelado de un motor de
corriente continua

Laboratorio de Sistemas de Control Aplicados



Programa

* Principios de funcionamiento basicos de un motor CC

e Ecuaciones eléctricas, mecanicas y electromecanicas del motor CC
controlado por armadura

* Ecuaciones eléctricas, mecanicas y electromecanicas del motor CC
controlado por campo

e Sistema combinado



Impedancias: Mecanica translacional

(In the notes,
we sometimes

fos use b or B
instead of f,.)
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Note: The following set of symbols and units is used throughout this book: f(7) = N
(newtons), x(f) = m (meters), V(7) = m/ s (meters/ second), K = N/m (newtons, meter), f;, =
N-s/m (newton-seconds/ meter), M = kg (kilograms = newton-seconds?/meter).



Impedancias: Mecanica Rotacional

Torque- Torque-
angular angular Impedance
Component velocity displacement  Zy(s) = T(s)/6(s)
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Note: The following set of symbols and units is used throughout this book: 7(f) =N-m
(newton-meters), 6(f)=rad (radians), w(f)=rad/s (radians/ second), K=N-m/rad (newton-
meters,/radian), D =N-m-s/rad (newton-meters-seconds/radian), J = kg-m? (kilogram-meters’
= newton-meters-seconds?/radian).

(In the notes,
we sometimes
use b or B
instead of D.)



Motor DC como sistema

——> D.C. Motor |—>

P. =P

n out =

i(t) - v(t) = T(t) » w(t)

Convierte energia de un dominio
(eléctrico) a otro (mecanico)



ESQUEMA DE MOTOR DC

Armature

Consta de dos circuitos:
e Armadura
* Campo

La velocidad final del motor ( sin carga) estara

en funcion del voltaje de excitacion del [nertia = J

circuito de armadura y del circuito de campo. Friction = b
Normalmente se escoge fijar una de estas
tensiones y regular la velocidad del motor Load

variando la otra.



Motor DC: Control por armadura

ir(t) = constante

Ecuacion Eléctrica:

d; (t)
dt

va(t) = Rq.ig(t) + L, + Vb(t)

Ecuaciones Mecanicas:

T (t) = T (t) + T4 (0)

d
T,(t) =] (;)it)

Ecuaciones Electromecanicas:

+ bw

T (t) = Kmala(t)

Vb(t) = Kv. w(t)



Motor DC:

i,(t) = constante

Ecuacion Eléctrica:

d;, ()
dt

Ecuaciones Mecanicas:

T (t) = T1.(8) + Tq(t)

T.,(t) =]d(2—£t)+ bw

Ecuacion Electromecanica:

T (t) = Kmif(t)

Control por campo




Motor DC: Nomenclaturas

Km = Kt [Torque/Corriente]
Mbtor | Torque
Kv = Kb = Ke [Voltaje/Velocidad angular]

Vbltage| Back! EMF (ElectroMotive Force)



Motor D.C. con acoplamiento de carga mediante
tren de engranajes




Ecuaciones utiles: Engranes

Ihw, =Tw,
B8, =no,
21TT1=N1

27“’2 =N2

Gear |




