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4.15. Obtenci6 formes d’ona. V-9
4.16. Formes d’ona: a) Convertidor Unipolar, b)Convertidor Miller. V-9
4.17. Detall del captador de posicié del rotor. Plaques de circuit

impres que realitza el connexionat els opto-interruptos 1

disc ranurat. IV-10
4.18. Conjunt SRM acoblat a un generador CC. com a fre. IV-10
4.19. Muntatge per extreure les corbes caracteristiques

parell-velocitat. (1) SRM, (2) Acoblament flexible (desalineaments),

(3) Encoder, (4) Generador amb resisténcia de descarrega variable. IV-11
4.20. Resistencia de perdues (Rp) en funcié de la velocitat de gir. IV-11
4.21. Sistema de mesura del parell per mitja de 2 dinamometres. IvV-12
4.22. Politja utilitzada per a la mesura del parell motor. IV-13
4.23. SRM 8/6. Diferents posicions relatives rotor-disc ranurat

(sensor de posicio). 1V-14
4.24. SRM 8/6 Unipolat. Corrent de fase (canal 1, 100 mA/div)

ila tensi6 en borns dels interruptors estatics (canal 2, 20 V/div).  IV-15
4.25. Forma d’ona del corrent de fase SRM 8/6 alimentat amb

convertidor unipolat. Escala: 1 ms/div, 0.2 A/div

Punt de funcionament: 2000 min-1 , 40 mNm (representat

en la figura 4.27. com a punt P). IV-15
4.26. SRM 12/8, convertidor unipolar

() Forma d’ona del corrent (fase A) N= 2101 min'l, Rd = 47 Q.

(b) Tensi6 en borns de linterruptor (fase A) N = 2101min-.

(C) Forma d’ona del corrent (fase A) N= 2105 min-!, Rd = 100 Q.

(d) Tensi6 en borns de linterruptor (fase A) N = 2105min-".

(e) Forma d’ona del corrent (fase A) N= 2098 min-!, Zener 30 V.

(F) Tensi6 borns interruptor (fase A) N = 2098minl., Zener 30 V. 1V-16
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4.28.

4.29.

4.30.

4.31.

4.32.

4.33.

4.34.

4.35.
4.306.

4.37.

5.1.

5.2.

Caracteristica natural del SRM 8/6 (convertidor unipolat,
Vee=24V, Vz=24V, Rd=5,6 Q). Calat del disc ranurat en
la posicié normal (sense avancament de fase i amb una
durada de la conduccié6 igual a 'angle de pas).

La forma d’ona del corrent en el punt de funcionament P
correspon a la figura 4.25.

Caracteristica parell-velocitat per a un accionament

SRM 12/8 amb convertidor unipolar alimentat a 24 V

1 diode zener de supressié Vz= 24V. Calat del disc ranurat
en la posicié normal (sense avancament de fase 1 amb una
durada de la conducci6 igual a 'angle de pas).

SRM 8/6 amb Convertidor Miller. Corrent de fase per

a) 180 min-1, b) 318 min-1, ¢) 640 min-1, d) 986 min-1,

b) ¢) 1595 min-1.

SRM 12/8. Cconvertidor Miller. Formes d’ona del corrent.
SRM 8/6. Corba caracteristica parell-velocitat per diferents
valors del corrent de fase. Treball a parell constant.
Caracteristica parell-velocitat per a un accionament

SRM 12/8 amb convertidor Miller.

Corba caracteristica parell-velocitat sense sensors SRM 8/6.
Corbes caracteristiques parell-velocitat sense sensors i amb
dos metodes diferents (Inductancia de fase;
Pseudoinductancia de fase) SRM 12/8.

Regulacié de velocitat a patell constant per SRM 12/8.
Utilitzacié del parametre Pseudoinductancia

(UC treballant amb rellotge de 12 MHz; temps de cicle 55ps)
a) 787 m'!, b) 1330 m!, ¢)2880 m.

Utilitzacié de la inductancia de fase. Representacié del

flux magneétic i el corrent de fase (UC treballant amb rellotge
de 20 MHz, temps de cicle 75ps). a) 650 m!, b) 1500 m1,
¢ )3000 m.

SRM12/8 i SRM8/6. Comparaci6 entre control convencional i

sense sensors de posicié. Convertidor Unipolar.
SRM12/8 . Convertidor Miller. Comparacié entre control
convencional o sense sensors de posicio.

IvV-17

IV-18

IV-19
IV-20
1V-21
1v-21
1V-22

IV-23
1V-24

IV-25

IV-26

V-2

V-3
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GLOSSARI DE SIMBOLS UTILITZATS EN LA REDACCIO

A Extrem superior del debanament motor, Fase A.
A Extrem inferior del debanament motor, Fase A.
Av Area de finestra.

B Extrem superior del debanament motor, Fase B.
B’ Extrem inferior del debanament motor, Fase B.
B Induccid.

bs Amplada dels pols de Iestator.

b Amplada dels pols del rotor.

C Extrem superior del debanament motor, Fase C.
C Extrem inferior del debanament motor, Fase C.
C Coeficient (o factor) d’utilitzacio.

cdt  Caiguda de tensi6 dels interruptors d’estat solid.
d Angle de conducci6 (dwell).

D Diametre de I'induit.

Ds Diametre interior d’estator.

Dy Diametre exterior de 'estator.

Dex  Diametre de leix.

D Fase D.

d “dwell” (angle de conduccid).

E Estator.

Eo Forga electromotriu originada pel gir del motor.
f Freqiiéncia.

hy Gruix del jou.

hn Gruix corona rotorica.

i Corrent instantani.

ia Corrent instantani de la fase A.

iB Corrent instantani de la fase B.

ic Corrent instantani de la fase C.

iD Corrent instantani de la fase D.

if Corrent instantani de fase.

1 Corrent eficac.

Ir Corrent expressat en temps discret.

14 Corrent continu (de “Bus”).

I, Amplitud del corrent aplicat.

£ Constant.

K Constant.

Ky Coeficient de ventilacié.

Ky Coeficient d’utilitzacié de la finestra.

/ Inductancia incremental (0L./d0 ).

1 Factor d’escala .

L Inductancia.

L Llargada de l'induit.

La Inductancia en la posicié de maxim alineament.

Lem Longitud de la espira mitja.
Ina  Inductancia en la posicié de maxim desalineament.

Lf Inductancia de fase.
M Parell motor.
M1 Interruptor d’estat solid associat a la fase 1, part superior del convertidor classic.
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M1 Interruptor d’estat solid associat a la fase 1, part inferior del convertidor classic.
p > P

M2 Interruptor d’estat solid associat a la fase 2, part superior del convertidor classic.

M2 Interruptor d’estat solid associat a la fase 2, part inferior del convertidor classic.

M3 Interruptor d’estat solid associat a la fase 3, part superior del convertidor classic.
p > P P

M3’ Interruptor d’estat solid associat a la fase 3, part inferior del convertidor classic.
p > P

Mav  Valor mig del parell motor.

Mb  Parell motor aparent.

m Nombre de fases.

N Nombre d’espires per pol.

N Velocitat del motor (min).

N Punt comu de tots els debanaments de 'estator (Neutre).

Ne Nombre de pols de Iestator.
Nr Nombre de pols del rotor.
p Nombre de parell de pols.

P Potencia electrica (valor mig).

Pcu  Peérdues en el coure.

Py Perdues Joule (perdues en el coure).

P Pérdues mecaniques.

Q1 Interruptor d’estat solid associat al neutre del connexionat dels debanaments del motor,
part superior del convertidor (Unipolar o Miller).

Q1”  Interruptor d’estat solid associat a la fase 1, part inferior del convertidor (Unipolar o
Miller).

Q2 Interruptor d’estat solid associat a la fase 2, part inferior del convertidor (Unipolar o
Miller).

Q3> Interruptor d’estat solid associat a la fase 3, part inferior del convertidor (Unipolar o
Miller).

Q4  Interruptor d’estat solid associat a la fase 4, part inferior del convertidor (Unipolar o
Miller).

q Carrega lineal especific.

R Resistencia.

R Rotor.

R Energia emprada en la magnetizacio.
R

f Resistencia per fase.
r Factor d’energia.
t Relacié d’inductancies (Lna/1a).
S1 Senyal de sortida del sensor de posici6é optoelectronic N° 1.
S2 Senyal de sortida del sensor de posici6é optoelectronic. N° 2.
S3 Senyal de sortida del sensor de posicié optoelectronic N° 3.
S4 Senyal de sortida del sensor de posicié optoelectronic N° 4.
Sa Seccié de ventilacio.
Sc Secci6 del fil conductor.
s Transformada de Laplace.

T Duracié del pols.

T Temps de baixada.

T: Temps de pujada.

T Constant de temps de mostreig.
U Tensio .

Ucc  Tensié d’alimentacid.

Up Amplitud de la tensi6 aplicada.
A% Tensio.

Vpe  Tensio d’alimentacid.
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Energia transformada en un cicle de treball (pas).

Transformada discreta.
Densitat de corrent eficag.
Increment de corrent.
Variacio de la inductancia.
Increment de temps.
Sumador o restador (error).
Increment de temperatura.

Increment de temperatura maxim.

Flux concatenat per un conjunt d’espires.
p ] p

Diametre conductor un.
Arc polar rotoric .
Angle de pas. Error.
Flux magnetic.

Angle.

Cicle d’operaci6.
Rendiment.
Permeabilitat del buit.
Microcontroladot.
Microprocessador.

Nombre de fases que condueixen simultaniament.

Resistivitat del fil eléctric conductor.
Posici6 angular.

Angle de connexio.

Angle de desconnexio.

Angle de conduccio

Velocitat angular (s).

Velocitat angular (s!) de base.
Velocitat angular (s) critica.

Pas polar rotoric.

Velocitat de rotaci6 (s1).
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