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Salud y ildrnfX |vicines"
seguridad

Seguridad

Durante el disefio de este producto hemos prestado mucha atencion a los riesgos potenciales del
estudio de los motores eléctricos. Creemos que hemos logrado el disefio mas seguro posible. Sin
embargo, aun existen algunos riesgos que debe conocer. Esta pagina muestra cémo hemos tenido en
cuenta cada uno de ellos. Debe leerla y asegurarse de que sus alumnos estan protegidos mientras
utilizan el equipo.

ment.

Choque eléctrico

Es minima: la salida de la caja de control esta limitada a 24 V CA o CC.

El dinamdmetro es capaz de generar tensiones de corriente continua. A velocidad maxima, unas 3.000
r.p.m., la tensién generada es inferior a 30 VCC.

La unidad de control no generard energia hasta que se conecte un motor al dinamdmetro. Esto evita

el uso de motores de terceros con el sistema.

Choque fisico
El equipo es pesado. Como ocurre con otros equipos pesados de laboratorio, si a un alumno se le cae
un aparato al pie, puede causar dafios considerables. Usted debe decidir el nivel de responsabilidad

gue los alumnos asumen aqui.

Puede reducir el riesgo haciendo que un técnico coloque el equipo en bancos y asegurandose de que los stu-

Los alumnos estan sentados en pupitres mientras utilizan el equipo.
Las piezas giratorias expuestas crean riesgos, ya que el pelo y la ropa pueden quedar atrapados en
ellas. El uso de motores de potencia relativamente baja reduce el riesgo. La proteccién de plastico

entre el dinamdmetro y el motor sometido a prueba evita la exposicion de piezas giratorias.

Por favor:

Si se produjera un accidente durante el uso del equipo, le rogamos que nos lo
comunique a la direccién indicada mas abajo, para que podamos estudiar cémo hacer
gue el equipo sea aun mas seguro.

Equipo de disefio

Matrix TSL

33 Gibbet Street Precaucion:

HX1 5BA No utilice un osciloscopio basado en
Inglaterra PC con el equipo.

Las corrientes de bucle a tierra pueden

fluir entre su conexidn a tierray la

conexion a tierra de la caja de control.
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Como empezar

Los distintos tipos de motor tienen
caracteristicas, como la velocidad maxima,
el par a diferentes velocidades, la tension
y la corriente nominales, la potencia de

salida y la eficiencia.

Foto: estos diminutos motores de
corriente continua se utilizan en pequenos

dispositivos portatiles como juguetes.

o @@ ® @9

DC1
DC2
LOAD — 24\
PWM
TLL

B

Control unit . . Dynamometer DC motor . . Control unit

1) Coloca el motor de corriente continua y el dinamémetro como se muestra en el diagrama anterior.

2) Asegurese de que la unidad funciona correctamente: desconecte el cable USB y utilice los controles manuales
para

accione la tensiéon de salida DC1 para variar la velocidad del motor. Asegurese de que gira en el sentido de las
agujas del reloj y pone

presidn en la célula de carga. Asegurese de que el dinamdmetro estd conectado correctamente y de
que el aumento de la carga del dinamdmetro ralentiza el motor.

3) Asegurese de que tiene instalados en su ordenador los controladores para la unidad de control. Si no
es asi siga las instrucciones de la seccién de referencia del software MATLAB mas abajo.

4) Vuelva a conectar el cable USB.

5) Consulte la seccién de referencia del software MATLAB al final de este documento para
comprender las funciones de MATLAB que tiene a su disposicién.

6) Crea un sencillo programa MATLAB que controle la velocidad del motor DC.

7) Amplie su programa para poder controlar la carga del dinamdémetro.
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Uso de MATLAB para graficos

Los motores de CC de estator bobinado suelen
configurarse como bobinados en derivacion o
enserie.

Las conexiones separadas para los devanados de
campo del estator y el rotor / inducido nos
permiten controlar la corriente en ambas partes

del motor por separado, con el fin de examinar el

comportamiento del motor.

La fotografia muestra un antiguo motor bobinado en|

derivacién.
Dynamometer . . . ._.
A DC1
DC2
LOAD — 24V
PWM
JUT

B

Control unit . . Dynamometer DC motor . . Control unit

Con la misma configuracién que la hoja de célculo anterior:
1) Crea un programa que haga funcionar el motor de corriente continua al 50% de su potencia maxima de salida.
2) Modifique el programa para que aumente la carga del dinamdmetro de 0% a 100% en pasos de 4%.
3) Crear rutinas que midan el par en la célula de carga.
4) Crear rutinas que midan la velocidad del motor en Revoluciones Por Minuto (RPM)
5) Represente graficamente las RPM frente al par. Se trata de la curva velocidad-par del motor de CC.
Las curvas velocidad-par son la forma mds bdsica de caracterizar las maquinas eléctricas.

6) Crear rutinas adicionales que realicen graficos de velocidad vs corriente, y par vs corriente.
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Control en bucle cerrado

iildrlX

ELECTRICAL
MACHINES

Los coches "dodgem" de feria utilizan simples

motores eléctricos de corriente continua que

funcionan a

entre 12y 48 V.

Los vehiculos tienen dos escobillas: una toca el

suelo metdlico, para 0V, y la otra toca el techo

metalico, para una tension positiva.

En los dodgems, el control de la velocidad suele ser

sencillo.
off.

A

LOAD

B

Dynamometer . .

Control unit .

Dynamometer

DC2

DC motor .

Ol
Control unit

En un contexto industrial, a menudo es necesario que un motor funcione a una velocidad constante.

Independientemente de

la carga que se le aplica. Usando la misma configuracidon que antes:

1) Crea un script de sistema de bucle cerrado para hacer funcionar el motor a una velocidad definida.

2) Varie la carga del motor utilizando la funcién APl SetDynolLoad y confirme que la velocidad se

mantiene constante.

3) é¢Puede hacerse que la velocidad sea constante para todos los valores de carga?

Copyright 2023 Matrix TSL Limited
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Estrategias de control de velocidad

El control de velocidad es un elemento
importante del disefio de sistemas

electromecanicos.

Algunos motores son mejores que otros para
autorregular la velocidad. El motor shunt es
realmente bueno en la regulacién de la
velocidad y por esta razodn se utilizan a

menudo en dispositivos como tornos, que

necesitan funcionar a una velocidad

constante.
Dynamometer ‘7 . ._.
A DC1
DC2
LOAD p—— 24\
PWM
TL

B

@ © @ 0
Control unit Dynamometer DC motor Control unit

Un motor no puede pasar de no moverse a moverse a una velocidad determinada en un instante. Las técnicas
de

pasar de velocidad cero a velocidad nominal tienen muchas implicaciones en el disefio de sistemas de control
de motores.

1) Crea un script que permita aumentar y reducir la velocidad del motor para alcanzar la velocidad
deseada y reducir el consumo excesivo de corriente.
2) Investigar el uso de medidas Proporcionales, Integrales y Derivativas (PID) para controlar la
velocidad de los motores.
3) Crea una variacion de tu rutina grafica que te permita trazar la velocidad del motor durante un
tiempo determinado al arrancar un motor.
4) Utiliza técnicas PID para crear un programa en MATLAB que aumente de forma 6ptima la
velocidad del sistema desde la parada hasta 1500RPM sin sobrepasar esta velocidad.
5) Modifique su programa para que permita al dinamdémetro variar la carga dentro del 0% de la carga y del 70%.
de carga y aun asi mantener la velocidad nominal de 1500 RPM.

6) Utiliza los trazados de y nuestro grafico para demostrar que el rendimiento del sistema se ajusta a las
especificaciones.
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Informacion sobre el
paquete
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Comprender el sistema

El sistema consta de varias maquinas eléctricas de 24 V, una unidad de control, aplicaciones
informaticas para manejar la unidad de control y un conjunto de hojas de trabajo. La fotografia de
arriba muestra estas partes. Son las siguientes:

) El dinamémetro y el soporte que se conectan a la unidad de control mediante un cable tipo D de 25 vias.
2) Saldo

3) Motor sometido a prueba - en este caso un motor bobinado en derivacion

4 La unidad de control que se conecta a un PC mediante un cable USB.

5) Un motor bobinado en serie

6) Motor monofasico de induccién de CA

7 Motor de corriente continua sin escobillas

8) Motor CC

9) Motor trifasico de induccion de CA

100 La aplicacion informatica que se ejecuta en un PC

Copyright 2023 Matrix TSL Limited Pagina
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Comprender la unidad de control

9]

2)
3)
4)
5)
6)
7
8)
9)
10)
11)
12)
13)
14)

15)

16)

Nota: los controles manuales se anulan en cuanto la unidad se conecta a un
ordenador.

DYNAMOMETER — DCPSU1 DCPSU2 AC PSU CAPACITOR
11ld r?IX
MODERN ELECTRICAL

MACHINES

Vi 11
4
m m POWER @ @
7 COMI5 9 1 1
U U 6 MOTOR IN @ @

La resistencia del dinamémetro: se utiliza para controlar la resistencia efectiva del

dinamdmetro: una resistencia eléctrica baja significa una resistencia mecanica grande, y una
resistencia eléctrica alta significa una resistencia mecdanica baja.

Las conexiones del dinamdmetro

La velocidad del motor en revoluciones por minuto - RPM.

El LED de encendido indica que la unidad de control estd encendida.

El LED COMMS que se enciende cuando el software del PC tiene comunicacién con la central.
El LED 'Motor In' que indica que una maquina esta fisicamente conectada al dinamémetro.
Las conexiones internas del amperimetro y el voltimetro

Control de la salida de alimentacion DC 1.

Las conexiones DC 1.

El control de salida de alimentacion DC 2.

Las conexiones DC2.

Control de la frecuencia de CA

Las conexiones de alimentacidn trifasica

Las conexiones de alimentacién monofasica

El selector de modo de condensador: controla el valor interno del condensador conectado a
los terminales A y B. Hay dos valores: START, RUN.

Terminales de capacitancia variable.

Copyright 2023 Matrix TSL Limited Pagina
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Comprender la unidad de control

D
2)
3)

4)

85V - 264VAC, 47 - 63Hz, 3A fuse

El enchufe de entrada de red: la unidad admite 240V o0 110 V.
El conector USB
Un conector tipo D de 25 vias que se utiliza para conectar la unidad de control al dinamdémetro.

Orificios de ventilacion para el ventilador interno - no tapar.

Copyright 2023 Matrix TSL Limited Pagina
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Esquema de la unidad de control
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Descripcion de la unidad de control

Consulte el diagrama de bloques de la pagina anterior.

La unidad de control suministrada con el sistema Matrix Modern Electrical Machines es una de las

mas modernas del mundo. Dentro de la unidad hay tres procesadores independientes: un procesador
principal que se encarga de todas las tareas de interfaz de usuario y comunicacion, un procesador de
accionamiento del motor que gestiona todas las salidas de alta intensidad y se ocupa de todos los sistemas
de forma de onda y temporizacion, y un procesador de medicién. Estos tres pro-

Los procesadores utilizan buses para comunicarse entre si y con los distintos circuitos electrénicos de

la unidad.

Una caracteristica clave de la unidad de control es que se pueden medir casi todas las magnitudes de

la unidad. En el esquema se puede ver que hay alrededor de 13 amperimetros y voltimetros

separados en el sistema. Esto ofrece al software de instrumentacién y al usuario muchas opciones a

la hora de visualizar lo que ocurre en un sistema de maquinas eléctricas. La medicidn de cada

magnitud tiene lugar miles de

veces por segundo y pueden ser procesados por aplicaciones de software de PC para mostrar una cantidad o

una forma de onda.

Los chips de accionamiento del motor son todos unidades basadas en FET de baja caida de tension.

Como se puede ver en el esquema, todas las salidas son digitales de 24 V. Se utilizan algoritmos

sencillos de modulacion por ancho de pulsos para variar el

potencia de salida efectiva en las salidas de CC. En las salidas de CA se utiliza de nuevo la modulacion

por anchura de impulsos, pero con un algoritmo mas avanzado de onda pseudosinusoidal que varia la
potencia de salida sinusoidalmente a lo largo del periodo de la forma de onda de salida. Esta técnica

la utilizan los controladores de motores mas avanzados de la industria. Los sistemas de control de motores
mas antiguos, y quizds mas baratos, utilizan a veces una forma de onda de salida digital

simple para controlar motores de induccidn trifasicos, en la que las tres salidas son simplemente

salidas digitales desfasadas 120 grados. Esta salida digital también esta disponible en algunas aplicaciones de
software suministradas con el sistema para que los estudiantes puedan investigar la eficacia de cada
método.

Las salidas del chip controlador del motor pueden colocarse en uno de estos tres estados: 24V, OV y circuito
abierto. Este al-

para diferentes estrategias de accionamiento al generar formas de onda para accionar motores. Como parte
del paquete de aprendizaje, los estudiantes investigan PWM para el accionamiento de motores

de CCy ondas seudosinusoidales para el accionamiento de motores de CA monofasicos. La unidad también
realiza una generacién mas compleja de ondas pseudo-sinusoidales de seis pasos para

accionar el motor trifasico y esto se puede examinar con el osciloscopio multicanal interno, asi como

con un osciloscopio externo. Para facilitar esta tarea, cuando se estd en modo CA se emite un

pequefio impulso en la salida DC1 que permite disparar un osciloscopio externo para capturar las distintas
formas de onda.

La unidad incluye dos valores de condensador con un relé simple para la investigacidon de arranque / marcha
para motores de induccién monofasicos.

La unidad también incluye una carga basada en FET para el dinamdmetro cuya resistencia efectiva se

controla mediante software. .
Copyright 2023 Matrix TSL Limited Pagina
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Comprender el dinamémetro

Dinamdémetro -

Generador CC

1 Maquina en
-'II : | prueba

Codifica

Brazo
. ] =)
oscilante @ k%)

Balanzas @
digitales L)

Interruptor de —a

seguridad

Un dinamdmetro es un instrumento que mide directamente la fuerza producida y la velocidad de rotacién de un
objeto.

maquina (la fuerza motriz). El par y la potencia pueden calcularse a partir de la fuerza medida y
velocidad. En nuestro caso, la rotacién mecanica es producida por uno de los motores eléctricos de CC
o CA. Este dinamdmetro es un dinamdémetro de brazo oscilante / viga equilibrada de tipo absorcion,
en el que la fuerza motriz se utiliza para accionar un generador de CC con una carga de resistencia
variable acoplada. La fuerza resultante puede medirse de dos maneras:

. Se puede utilizar una balanza digital (mostrada en la imagen superior) para medir la fuerza
vertical efectiva sobre la escala y proporciona una lectura en kilogramos. Esto se puede
convertir en newtons y newton
metros - véase mas abajo.

. Una célula de carga (detrds del dinamdmetro y no mostrada en la imagen anterior) conectada a
la caja de control proporciona la misma informacién, mds o menos un tanto por ciento.

Obsérvese que la rotacion del dinamdmetro determina si se utiliza la balanza o la célula de carga. A
continuacion se explica el sentido de movimiento de cada maquina.

El codificador situado en el eje del dinamdmetro permite a la unidad de control detectar la velocidad
de rotaciodn. Esta se visualiza en la unidad de control en revoluciones por minuto (rpm) y en la
aplicacion informatica. Las maquinas sometidas a prueba se acoplan al dinamémetro mediante un
acoplamiento alojado en un tubo de plastico para evitar que la ropa y el pelo se enganchen en el
mecanismo. El dinamdmetro dispone de dos microinterruptores: la unidad de control no se activara a

menos que haya una maquina sometida a prueba.

Copyright 2023 Matrix TSL Limited Pagina
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Medicioén del par

El motor debe girar en el sentido
de las agujas del reloj para el

modo de célula de carga

El motor debe girar en sentido
antihorario para el modo de

bascula digital

El dinamdmetro gira en el mismo sentido que la maquina sometida a prueba. Proporciona una
resistencia mecanica a la maquina sometida a prueba. También genera una tensidn vy, si se coloca una
resistencia en los terminales del dinamémetro, produce una corriente.

Si la tension y la corriente fluyen, entonces se estd generando potencia, es decir, se estd realizando
trabajo. Cuanta mas potencia genere el dinamdmetro, mas potencia mecanica deberd generar la
magquina sometida a prueba.

Probamos las maquinas eléctricas para conocer sus propiedades y saber cuando utilizar los distintos
tipos de maquinas. La forma de probarlas consiste en variar su velocidad y la potencia mecanica que
deben generar. El dinamémetro y la unidad de control nos permiten hacerlo.

El dinamdmetro se compone de un motor de corriente continua y un soporte. El motor de CC
también actia como generador de CC. La cuna suspende la maquina de CC en dos cojinetes que
permiten girar el cuerpo de la maquina.

La fuerza sobre la célula de carga (o la balanza digital cuando el motor funciona en sentido contrario a
las agujas del reloj) crea un peso sobre la célula de carga o la balanza (que representa la masa). Si el
brazo oscilante esta perfectamente equilibrado y horizontal cuando estd en reposo, la fuerza
producida sobre la célula de carga o la bascula digital es Fuerza = masa x 9,81m/s? . El par puede
calcularse a partir de la fdrmula Par = Fuerza x Distancia. En este caso, la distancia es desde el centro
de rotacién del generador hasta la linea central de accién del brazo oscilante. Para el dinamémetro
Matrix, r =38,12mm

Copyright 2023 Matrix TSL Limited Pagina
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Software

Informacion y APl de
MATLAB
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Referencia
Instalacion del software

Copia del software
El software para Maquinas Eléctricas puede
descargarse de la pagina web de Matrix. Cuando
descomprima el archivo zip verad los siguientes
archivos:

Hay 6 aplicaciones que se utilizan para la Electri-

iildrmfX | vicines™

=nrey X
n\:/-n\:/n | » ElecMachine » - | +3 | | Search ElecMachine 2 [
Organize » Include in library Share with + MNew folder ==~ [ @'
o rntes + Name ’ Date modified Type Size
4
Bl Desktop = J EM SCADA Projects 12/06/2019 14:01 File folder
& Downloads Logs 12/ 119 14:01 File folder
% Dropbox ) Matrix SCADA Runtime 12/ 119 14:02 File folder
= Recent Places J USB Driver 12/ 119 14:02 File folder
& Google Drive Open Control_1Phase.bat Windows Bat... 1KB
@& OneDrive Open Centrol_3Phase.bat Windows Bat... 1KB
Open Control_DC.bat Windows Bat... 1KB
ol Libraries Open Log_1Phase.bat 1KB
| Documents Open Log_3Phase.bat 1KB
r‘i: Music Open Log_DC.bat Windows Bat... 1KB
| Pictures -
10 items

cal Gama de maquinas. Estas se documentan a continuacion.

Copie estos programas y directorios en un lugar
adecuado de su disco duro. Puede
a los archivos *.BAT si lo desea.

Rin cada programa haciendo clic en el archivo '*.BAT'.

Instalacion de controladores
Vaya a la carpeta de controladores USB y ejecute el
controlador de 32 bits o 64 bits, segiin corresponda a
su ordenador. De este modo se iniciard el controlador
de la caja de control.
Puede comprobar que el controlador estd instalado
correctamente consultando el Administrador de
dispositivos y comprobando que el controlador
Electrical Machines aparece en Puertos (véase la

pagina opuesta).

-
=5 Device Manager

File Action View Help
=T HF| =
4 = ICEMAN-PC
% Batteries
» || Biometric Devices
b 9 Bluetooth Radios
b LF CAN Hardware (Kvaser)
.>--;|_-i Computer
b ¢ Custom USB Devices
b -y Disk drives
» B, Display adapters
b 5;3 Human Interface Devices
b g IDE ATA/ATAPI controllers
.75 Imaging devices
b-ED Keyboards
> jﬂ Mice and other pointing devices
- Monitars
. Metwaork adapters
Bluetooth Device (Personal Area Network)
Bluetooth Device (RFCOMM Protocel TDI)
Broadcom BCM343228HME 802.11abgn 2x2 Wi-Fi Adapter
¥ Microsoft Virtual WiFi Miniport Adapter
¥ Realtek PCle GBE Family Controller
TZ Ports (COM & LPT)
--‘? Electrical Machines Controller (COM4)
Processors
! Security Devices
i L.J® Trusted Platform Module 1.2
b -# Sound, video and game controllers
b M| System devices

> Universal Serial Bus controllers

-
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Referencia Iﬂﬂ 7 ﬂl‘x ELECTRICAL
Software: Integracion de MATLAB

El software MATLAB puede descargarse de la pagina web de Matrix.

La funcionalidad de las Maquinas Eléctricas Modernas se controla a través de una conexién de puerto USB COM
al com-

ordenador.

Hemos proporcionado una biblioteca de funciones para permitir que los diversos aspectos del sistema
de Mdquinas Eléctricas sean investigados y controlados. Los diversos scripts de funciones de
Maquinas pueden encontrarse dentro de la carpeta Prim- itives. Los scripts requieren que se declare
una variable global en su proyecto para establecer el nimero de puerto COM como se muestra al

lado:

global EM USB;

Busque el puerto COM de su ordenador en el que estd conectada la unidad de control Matrix EM.
y utilizalo aqui en lugar de "COMI".

EM USB = serial ('COM1','Baudrate',115200, 'Databits',8);

fopen (EM _USB) ;

El programa principal reside aqui

fclose (EM USB) % Cierra el puerto COM

Copyright 2023 Matrix TSL Limited Pagina
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Referencia
Funciones MATLAB

Cmd

Cédigo Funcién

o

0N WN R

10
11
12
13
14
15
16
17

20
21
22
23
24
25
26
27
28
29

50
51
52
53
54
55
56
57

58
59

80
81

GetAPIVersion

SetMotorType
SetVoltage
EstablecerFrecuencia
SetActive
EstablecerFase
PesoCero
SetACDriveMode
SetFanSpeed

SetCapBank
SetDynoLoad
SetACGenMode
GetLogData
LogDataReady
IsBrushlessActive
GetlLogStartAngle

Calibracién de células
de carga

GetRPM
GetAbsolutePosition
GetVoltage
GetCurrent
GetErrorStatus
GetSwitches
GetLoadCell
GetPhaseAngle
GetMotorDir
ResetAbsPosition

SetSetpoint

SetkP

SetKI

SetkD

Obtenga informacion
GetControlOutputs
SetMaxDriveDuty
GetDataArraySize

GetDataArray
Get3xDataArray

Establecer direccién IP
SetIPPort

Paraml Param2 Param3
Tipo (0-3)

TensionlSB  TensiénMSB Canal (0-1)
FreqlLSB FreqMSB

Carrera (0-1)

Canal (0-2) FaselSB PhaseMSB
Modo (0-1)

VelocidadLSB SpeedMSB

Valor (0-3)

Valor (0-255)

Valor (0-1)

FloatLSB Flotadorl  Flotador2
Canal (0-5)

Canal (0-7)

Modo (0-1)

Canal

FloatLSB Flotadorl  Flotador2
FloatLSB Flotadorl  Flotador2
FloatLSB Flotadorl  Flotador2
FloatLSB Flotadorl  Flotador2
FloatLSB Flotadorl  Flotador2
IPO IP1 P2
PuertoLSB PuertoMSB

Param4

FloatMSB

FloatMSB
FloatMSB
FloatMSB
FloatMSB

FloatMSB

1P3

Devolucién

Tamaiio de
retorno

NumeroDeVersié Byte

n

Listo (0-1)
Bactive (0-1)
Angulo(0-35)

RPM
AbsPosition
Tension
Actual
ErrorStatus
Interruptor
Carga

Direccién

Angulo
OP,01,0D,Sum

Numero de
muestras

Byte[64]
Byte
Byte
Byte

Intsin signo
Largo sin signo
Intsin signo
Intsin signo
Byte

Byte

Intsin signo

Byte

Flotador
Flotante[4]
Byte

Flotante[5]
Flotante[15]

ELECTRICAL
MACHINES

ildrn/X

Descripcién

Obtiene la versién de la API del firmware - Debe establecerse en 1 en el lanzamiento

Ajusta el tipo de accionamiento del motor - 0=DC, 1=1 Fase, 2=3 Fase, 3=PIDControl
Ajusta la tension de una de las salidas de CC (0-3000)

Ajusta la frecuencia del variador de velocidad (10 - 100)

Controla si las salidas estén activas o no

Permite desplazar una de las fases de CA de los valores por defecto 180 o 120
Pone a cero la salida de la célula de carga

Establece el modo de onda de salida de CA 0=Sinusoidal PWM 1=Trapezoidal

Controla la velocidad del ventilador, en gran parte redundante ahora y el ventilador debe ser
automatico (0-3000)

Controla los condensadores conectados a los terminales C - 0=0F, 1=200uF, 2=300uF, 3=500uF
Controla la resistencia de carga del dinamémetro (O=aprox 145R, 255=aprox 5R)

Controla la generacién de onda sinusoidal trifasica (0=Simple, 1=Precisa (doble joroba))
Recoge un paquete de 64 bytes con datos de registro

Comprueba si los datos de registro estan listos para ser enviados

Comprueba si la retroalimentacion sin escobillas esta conectada

Obtiene el dngulo de fase U actual al inicio del registro, 0-35 = 0 a 350 grados

Establece el factor de escala de la célula de carga - normalmente 0.0046082949308756

Devuelve la lectura de RPM con una resolucion de 0,1 RPM

Devuelve la posicién absoluta del encoder con una resolucién de 0,25 Grados

Devuelve la lectura de tension con una resolucion de xxx V

Devuelve la lectura de corriente con una resolucién de xxx V

Obtiene el estado actual del error

Devuelve el estado de los interruptores de seguridad (0=Stop, 1=0K)

Devuelve el peso en la célula de carga 0=Peso en G 1=Par en mNM

Devuelve la diferencia de angulo de fase medida utilizando los picos de la forma de onda
Devuelve el sentido de giro del motor

Restablece la posicion angular absoluta a 0

Establece la consigna angular

Establece la ganancia proporcional

Establece la ganancia integral

Establece la ganancia derivativa

Obtiene la posicién absoluta como un angulo en coma flotante

Obtiene las salidas del control PID como valores en coma flotante

Establece el trabajo maximo del accionamiento como un valor de coma flotante entre Oy 1.
Recoger el nimero de muestras de control en el tampdn

Recoger SP, FB, PO, 10, DO

Recoger datos Array x 3

Establece la direccion IP del buzén, por defecto 192.168.1.235
Establece el Puerto para la caja, por defecto 88

La tabla anterior muestra las Ilamadas a funciones publicas disponibles en la biblioteca de MATLAB y

su funcion.
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Referencia 1777717, /2. 4=
Ejemplo MATLAB

El texto de al lado es un sencillo script de control de motores escrito en Matlab. Este y los conjuntos
de comandos API de las pdginas anteriores deberian ayudarle a crear sus programas de prueba de

M4dquinas Eléctricas.

global EM_USB;

% Sustituir 'COM1' por el nimero de puerto correcto para la
caja EM EM_USB =

serial('COM1','Baudrate’, 115200, 'Databits’,8);
fopen(EM_USB);

SetMotorType (0); % DC Motor pause(0.1);

motor_voltage = 10; % 10V DC

% Test comms are ok
api_version = GetAPIVersion();
disp(['api_version ="', num2str(api_version)]);

% Comprueba los interruptores de
seguridad del banco de potencia
switch_state = GetSwitches (),
si switch_state >= 1
disp('==== PRUEBA MOTOR CC INICIO ====')
SetDynolLoad(0);
index = 1;
SetActive(1); % Motor ON
SetVoltage(0,motor_voltage); % Fijar voltaje DC1
pause(0.3); % Esperar a que el motor gire
% Realiza las mediciones muestreadas en un
bucle for bucle = 0:255
load_cell_torque_range(index) = GetLoadCell(1);
encoder_speed_range(index) = GetRPM();
index = index + 1;
SetDynolLoad(loop);
pause(0.1);
fin
% Sampling over, turn off the motor, close comms
SetActive(0); % Motor OFF
fclose(EM_USB)

% Graficar las RPM contra el
tiempo curent_torque_plot =
figure;
figure(curent_torque_plot);
movegui(curent_torque_plot, 'northwest');
hold on
p2 = polyfit(encoder_speed_range, load_cell_torque_range, 1); % linea de mejor
ajuste y2 = polyval(p2, encoder_speed_range);
plot(rango_velocidad_codificador, rango_torque_célula_carga, 'ro', rango_velocidad_codificador, y2, -r');
polinomio_velocidad_actual = poly2sym(p2,sym('T'));
ecuacion_velocidad_actual = sprintf('Velocidad =
%s',polinomio_velocidad_actual); disp(ecuacion_velocidad_actual);
rejilla en
legend('Muestras','Linea de mejor
ajuste’,'Ubicacion’,'sureste’); xlabel('Velocidad, RPM');
ylabel('Par, mNm');
title(['Velocidad del motor PM DC v Par @ ', num2str(tension_del_motor), 'V']);
sino,
espera
disp('==== Motor no instalado en el dinamdometro
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