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pe | PEQUENO DESCRIPCION PRESENCIALES (Max. 7h
semana)
Introduccién de la asignatura. Ecuacion de
1 1 movimiento en un accionamiento 1,66
Introduccion a los accionamientos eléctricos (Parte 1) X eléctrico
» . . Manejo del programa MATLAB para
1 2 | Introduccién a MATLAB para los accionamientos Aula accionamiento. Entender métodos de 1,66
eléctricos (Problema 1) X Informdtica |integracién para resolver ec. diferencial 3
5 3 Ecuacion de poleas, reductoras de 166
Introduccion a los accionamientos eléctricos (Parte 2) X velocidad, ejes flexibles. ’
. o . . Manejo del programa Simulink para
2 4 Introduccion a Simulink para los accionamientos Aula accionamiento. Resolver ecuacion 166
eléctricos (Problema 1) X Informética |diferencial en Simulink 5
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Introduccion a las maquinas de corriente continua

Partes constructiva del motor, repasar ley

5 de Faraday, par electromagnético y fuerza 1,66
(Parte 1) electromotriz
Simulacion en MATLAB /Simulink de la
g | Ecuacion de movimiento con poleas y reductora. Aula ecuacién de movimiento utilizando la 1,66
Modelo permanente motor CC (Problema 2) Informatica | teoria de poleas y reductoras. Motor CC
Representacion circuito equivalente del
7 motor en régimen permanente y 1,66
Ecuacion de movimiento con poleas y reductora transitorio
Cambios de parametros en el motor CC
g | Modelo dinamico de motor de corriente continua. Aula para analizar el desempefio del sistema. 1,66
Modelo permanente motor CC (Problema 2) Informatica | Cambio de masa. 5
Convertidores CC: rectificadores
9 |¢ . . . . controlado y no controlado, chopper 166
onvertidores de potencia para accionamientos de directo e inverso. Convertidor de dos y ’
corriente continua cuatro cuadrantes.
Implementar el modelo dindmico del
10 Modelo dinamico del motor de corriente continua Aula motor CC de exc. independiente con 1,66
(Problema 3) Informdtica | MATLAB /Simulink. 5
11 5 ] Implementar la regulacién de velocidad 166
Sesion de Laboratorio 1-Control de Motor de CC Laboratorio | en un motor de corriente continua. ’
Continuacién del andlisis de la respuesta
12 | Modelo dindmico del motor de corriente continua Aula dinamica del motor CC de exc. 1,66
(Problema 3) Informética | Independiente. 4
13 B o ) ) Lazos de de regulacién de par y velocidad 166
Regulacion de la maquina de corriente continua de una maquina de exc. independiente ’
Implementacién de los lazos cerrados de
14 | Control de lazo cerrado del motor de corriente Aula corriente y velocidad en el motor de CC 1,66
continua (Problema 4) Informdtica | de exc. Independiente. 5
Principio de funcionamiento del motor de
15 | Maqui ) . induccion. Circuito equivalente. Tipos de 166
quina asincrona y convertidores para control de velocidad y par. Vectores ’
accionamiento de corriente alterna espaciales alfa-beta y dq
Modelo de un motor asincrono jaula de
16 Modelo dinamico del motor asincrono. Vectores Aula ardilla en MATLAB /Simulink. 1,66 6
espaciales (Problema 5) Informatica | Transformacién abc/alfa_beta/dq
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Implementacién de los vectores
9 17 | Introduccidn al control vectorial-Inversor conectado a espaciales para modelar el control de un 1,66
lared. inversor conectado a la red 6
Modelo dindmico del motor asincrono. Control lazo
9 | 18 | abierto (Problema 5) Aula Implementacidn del control escalar en 1,66
Informatica | Simulink en lazo abierto.
B . Regulacién PID de un motor sincrono de
10 | 19 |Sesion de Laboratorio 2-Control de Motor de imanes permanentes. Uso variador de 1,66
sincrono de imanes permanentes Laboratorio | velocidad
10 | 20 Modelo dinamico del motor asincrono. Control lazo Aula Implementacién del control escalar en 166
cerrado (Problema 5) Informética | Simulink en lazo cerrado. ’ 7
Lazos de control vectorial del inversor
11 21 .. . 1,66
Introduccion al control vectorial-lazo de control conectado a red
Modelo dindmico del motor asincrono. Control lazo Aula Implementacién del control escalar en
11 | 22 - N . ol 1,66
cerrado (Problema 5) Informatica | Simulink en lazo cerrado (Continuacion) 5
Control de un motor de induccién con uso
12 | 23 Sesion de Laboratorio 3-Control de Motor de de variadores de velocidad en una 166
induccion. Maqueta de ascensores. Laboratorio | maqueta de ascensores.
Calculo de los valores iniciales para el control Uso de las ecuaciones del motor de
12 | 24 | vectorial (Problema 6) Aula induccién en un modelo dq orientado al 1,66
Informatica | flujo. 6
Modelo del motor de induccién en alfa-
13 | 25 beta y en dq. Principio del control 1,66
Control vectorial de maquinas asincronas (Parte 1) vectorial orientado al flujo.
Aula Simulacién del control vectorial en
13 | 26 : : - - . s 1,66
Control vectorial en fuente de corriente (Problema 7) Informética | Simulink/MATLAB-continuacion 4
Lazos vectoriales de par, flujo y velocidad
14 | 27 . - , L . 1,66
Control vectorial de maquinas asincronas (Parte 2) usando la estrategia orientado al flujo
14 | 28 | Examen de simulacién o entrega de trabajo Evaluacién usando MATLAB /Simulink 5
Subtotal 1 44,82 72
Total 1 (Horas presenciales y de trabajo del alumno entre las semanas 1-14) 116,82
15 Recuperaciones, tutorias, entrega de trabajos, etc
16
17 Preparacién de evaluacion y evaluacion 2 10
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Subtotal 2 2 10

| Total 2 (Horas presenciales y de trabajo del alumno entre las semanas 15-18) 12
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