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PROLOGO

En los altimos afios, las instituciones de educacién superior en México, han realizado
esfuerzos para instrumentar un sistema de planeacion y evaluacion de este nivel educativo, como
una respuesta al proceso de globalizacién que se vive actualmente. La educacion, cada dia méds y
en forma acelerada y sistematica, debe asumir un papel protagdnico ante este proceso de cambio
que afecta al mundo y que alcanza a todas las esferas de la actividad humana.

Con el fin de impulsar un desarrollo arménico vy fundamentado, la educacién superior
mexicana ha adoptado la planeacion integral como instrumento idéneo para responder a las
demancdas sociales y lograr la arliculacién, el equilibrio y la coordinacion que le permitan dar una
respuesta mas racional y efectiva. La finalidad de estos procesos es el mejoramiento de la calidad,
incluidos los resultados del quehacer académico.

Si ademas se adhiere ¢ principio de que el mundo se globaliza y que ya no se puede ser
una isla, entonces, ya no se trata de determinar como formar profesionistas en una regién ¢ pais
determinado, sinc como formarlos para el mundo. Por eso, los futuros ingenieros deberan estar
preparados para ser transferibles, es decir, que si no trabajan aqui, lo haran en alguna otra parte
de la economia global. Y aunque no fuera asi, igual deben formarse de este modo, Porque para
poder competir, los nuevos profesionistas deberan de estar capacitados para construir productos
con los estandares que se estdn usando en el mundo.

Con la finalidad de participar en el conjunto de actividades dirigidas a la formacion de
mejores profesionales que constittiyen el plan de estudios de la carrera de Ingeniero en Control y
Computaciény el plan de estudios de la carrera de Ingeniero Electrisista de la Facultad de Ingenieria
Mecanica y Eléctrica de la Universidad Autonoma de Nuevo Ledn; se elbord esta tesis en la que se
desarrolla el programa de la asignatura de "Control Electronico de Motores", que forma parte de los
planes de estudios mencionados, detallando los objetivos, contenidos y criterios de evaluacion, y
que incluye ademas, la elaboracion de los apuntes que forman el cuerpo principal de la asignatura
y con los que se pretende constituir un texto para este curso.
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SINTESIS

Esta fesis presenta un curso completo de Control Electrénico de Motores, asignatura que
forma parte de la curricula de la carrera de Ingeniero en Control y Computacion; asi como de la
carrera de Ihgeniero Electricista, gue incluye el programa del curso y los apuntes del mismo.

Dichios apuntes fueron elaborados con ejemplos numéricos , asi como con restimenes y
problemas propuestos en cada capitulo, con el propésito de que sirvan de texto para el curso. Se
elaboraron también unos acetatos de estos apuntes para hacer que el desarrollo de la clase sea
mas dinamica permiiiendo un rapido avance y una mayor cobertura de temas comparado con sl
método tradicional.

El propdsito de estos apuntes es el de describir y analizar los métodos y las técnicas
empleadas para controlar la operacion de los motores eléctricos de corriente directa y de corriente
alterna; asi como los principios de operacidn de los dispositivos utilizados para ello. El material que
los compone proviene de textos, publicaciones técnicas y manuales de fabricantes; a los que se
hace mencién en la bibliografia. Se recomienda la consulta de estas referencias si se desea obtener
mayores detalles sobre algun tema en particular.

En el Capitulo 2, se establece un pancrama general sobre los sistemas de accionamiento
para el control de motores eléctricos. Se definen los componentes de los mismos y el procedimiento
para la seleccién de cada uno de ellos.

En el Capitulo 3, se describen y analizan los métodos para regular la velocidad de un motor
de G-D, se establecen los paramatros de |os que depende ésta y se hace un analisis dindmico del
motor comoe {azo abierto y como lazo cerrado.

La descripcién, andlisis y disefio de los sistemas de potencia usados para controlar la
velocidad de los motores de C-D, corresponde a los Capitulos 4 y 5. En primer lugar, se decriben,
analizan y disefian los rectificadores controlados o convertidores de fase controlada empleados
como medios para proveer de |a potencia necesatia a los motores de C-D cuando la fuente disponible
es de C-A y en segundo lugar, se estudian los troceadores o convertidores de C-D a C-D empleados
cuando la fuente es de C-D.

En el Capitulo 6, se describen los distintos arreglos de sistemas reguladores (sistemas de
control retroalimentados) empleados para controlar la operacion de los motores de C-D. Se reune
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SINTESIS

la informacion de los capitulo previos para constituir estos sistemas vy se establecen algunos
métodos para disenar los controladores de estos sistemas reguladores.

En el Capitulo 7, se establecen los conceptos basicos de los motores de induccidn, se
obtienen las ecuaciones que determinan su funcionamiento y se describen los métodos empleados
para controlar su velocidad: por medio de la regulacion de la potencia de deslizamiento, por medio
del control del voltaje de estatory por medio de la frecuencia de la fuente, tanto por control de voltaje
como por control de corriente.

El andlisis detallado de los métodos de control de velocidad de los motores de induccion
cortesponde a los Capitulos 8, 9, 10 y 11. Ademds en estos capitulos, se describen algunas
aplicaciones tipicas para cada uno de estos métodos y algunos sistemas reguladores.
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