P umvsasmn AUTDHBMA DE NUEVD I.EON
FACULTAD DE INGENIERIA MECANICA Y ELECTRICA
s:wsmu BE Eswmas DE Pusmnana

 MEDIGION DE LR EFICIENCIA A MOTORES DE INDUCCION
UTILIZANDO EL METODO DE DESLIZAMIENTO

. om
JOSUE ELIAS onnfsaon LOZANO

| . 1E813
EN OPCION AL GRADO DE MAESTRO EN CIENGIAS I ns LA
~ INGEHIER(A ELECTRICA CON ESPECIALIDAD
EN POTENCIA

SAN MICOLAS DELOSGARZA.NL.  ENERODE2005 |




JEOL

OLNIINVZITSIA 30 0COLIN 13 OGNVZITILA NOIDINGNI 3T STHOLOW ¥ VIONIIDIA3 ¥ 30 NOI




MERMARHRL

0000000000



UNIVERSIDAD AUTONOMA DE NUEVO LEON
FACULTAD DE INGENIERIA MECANICA Y ELECTRICA
DIVISION DE ESTUDIOS DE POSTGRADO

MEDICION DE LA EFICIENCIA A MOTORES DE INDUCCION
UTILIZANDO EL METODO DE DESLIZAMIENTO

POR
JOSUE ELIAS OBREGON LOZANO

TESIS
EN OPCION AL GRADO DE MAESTRO EN CIENCIAS DE LA
INGENIERIA ELECTRICA CON ESPECIALIDAD
EN POTENCIA

SAN NICOLAS DE LOS GARZA, N.L. ENERO DE 2005







UNIVERSIDAD AUTONOMA DE NUEVO LEON
FACULTAD DE INGENIERIA MECANICA Y ELECTRICA

DIVISION DE ESTUDIOS DE POST-GRADO

MEDICION DE LA EFICIENCIA A MOTORES DE INDUCCION
UTILIZANDO EL METODO DE DESLIZAMIENTO

POR

JOSUE ELIAS OBREGON LOZANO

TESIS

EN OPCION AL GRADO DE MAESTRO EN CIENCIAS DE LA INGENIERIA
ELECTRICA CON ESPECIALIDAD EN POTENCIA

SAN NICOLAS DE LOS GARZA N.L. ENERO DE 2005



I95563
TM
25853

M2

FrmeEe

LeoecsS

O2ES

19-T- 86 3~



UNIVERSIDAD AUTONOMA DE NUEVO LEON

FACULTAD DE INGENIERIA MECANICA Y ELECTRICA

DIVISION DE ESTUDIOS DE POST-GRADO

MEDICION DE LA EFICIENCIA A MOTORES DE INDUCCION
UTILIZANDO EL METODO DE DESLIZAMIENTO

POR

JOSUE ELIAS OBREGON LOZANO

TESIS

EN OPCION AL GRADO DE MAESTRO EN CIENCIAS DE LA INGENIERIA
ELECTRICA CON ESPECIALIDAD EN POTENCIA

SAN NICOLAS DE LOS GARZA N.L. ENERO DE 2005



UNIVERSIDAD AUTONOMA DE NUEVO LEON
FACULTAD DE INGENIERIA MECANICA Y ELECTRICA
DIVISION DE ESTUDIOS DE POST-GRADO

Los miembros del comité de tesis recomendamos que la tesis. “Medicién de la
Eficiencia a Motores de Induccién utilizando el Método de Deslizamiento”
realizada por el alumno Josué Elias Obregén Lozano, matricula 1115115 sea aceptada
para su defensa como opciodn al grado de Maestro en Ciencias de la Ingenieria Elécirica
con especialidad en Potencia.

El comité de tesis

A,

h—
esor

Dr. Rogelio’Ramirez Barradas

il

Coasesor " Coasesor
Dr. Ernesto Vazquez Martinez MIC. Juan José Guerrero Garza

£

P

—

Vo.B
Dr. Guadalupe Alan Castillo Rogdfiguez
Subdirector de Post-grado

San Nicoléas de los Garza, N.L., Enero de 2005




DEDICATORIA

A mi Esposa Cristina

Gracias por tu Amor, Co'mprensic'm y Apoyo brindado durante estos afios que has

compartido conmigo.

A Josué David mi hijo

Por todo el tiempo que te robe y te correspondia, prometo recompensarlo.

A mi Madre ()

Gracias por Inculcarme el deseo de superacién

A Santiaguito (F)

Con todo mi Amor te dedico este Trabajo, siempre te recordaremos

Pero sobre Todo, Gracias a Dios



AGRADECIMIENTOS

Dr. Rogelio Ramirez Barradas

Por su asesoria, apoyo y sus comentarios que enriquecieron este trabajo, asi como la
amistad brindada.

Dr. Ernesto Vazquez Martinezy M.C. Juan José Guerrero Garza

Por sus comentarios como sinodales en este trabajo, por su tiempo y conocimientos

brindados.

A los tres quienes fueron mis Maestros gracias por sus ensefianzas y por compartir sus

conocimientos.

Ing. Rolando Castillo

Por las facilidades brindadas para la realizacion de algunas pruebas a los motores de

induccidn, asf como sus experiencias compartidas.

ii



RESUMEN

MEDICION DE LA EFICIENCIA A MOTORES DE INDUCCION
UTILIZANDO EL METODO DE DESLIZAMIENTO

Publicacion No.

Josué Elias Obregdén Lozano., M.C. en Ingenieria Eléctrica
Facultad de Ingenieria Mecanica y Eléctrica
Universidad Auténoma de Nuevo Ledn

Profesor Asesor: Dr. Rogelio Ramirez Barradas.

En este trabajo de investigacidn se muestra que ¢l método de deslizamiento es util,
bajo ciertas restricciones, para poder evaluar la eficiencia de motores de induccién que
trabajan en un ambiente de tipo industrial. Para llegar a esta conclusion se presentan
inicialmente los fundamentos tedricos del motor de induccién y se desarrollan las
ecuaciones necesarias para describir la proporcionalidad entre la potencia de salida en
p.u. y el factor de carga, utilizando el método de deslizamiento. En la investigacion se
considerd el desempefic del motor en forma detallada, debido a que las condiciones de
operacion pueden influir en el resultado de la eficiencia. También se consideran e
investigan los diferentes tipos de pérdidas que afectan a los motores de induccién tipo
jaula de ardilla. La calidad de la cncrgia cn ¢l voltaje y el efecto de las arménicas son
temas que se tratan de manera simplificada, pero cuyo efecto es importante, debido entre
otros factores a que es un problema comun de encontrar en la industria.

Se presentan las ecuaciones que determinan la caida y desbalance de voltaje, para

evaluar el impacto de estas variables en la eficiencia de los motores.
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Se determiné que la variacién de la frecuencia durante la medicion puede afectar al
deslizamiento, por lo cual es necesario considerar este efecto en el procese de medicion.
La metodologia propuesta para la determinacion de la eficiencia se aplico en un gran
numero de casos de estudio, cuyos resultados se reportan en este trabajo. Las

restricciones del método propuesto limitan el niimero de motores a medir.

Aunado a la metodologia establecida se realizaron mediciones a un motor de 1%

caballos de fuerza en el cual se obtuvieron resultados mejores de lo esperado debido a

las consideraciones efectuadas.

El método propuesto esta diseflado para medir la eficiencia en condiciones
especificas, pero la eficiencia puede variar cuando el factor de carga cambia.
Considerando lo anterior, se realizé un calculo para determinar la eficiencia a diferentes

factores de carga que se pueden presentar en el motor en un determinado momento.

Toda la investigacion aqui presentada fue 1til para desarrollar un método alternativo
al del método de deslizamiento, este nuevo método esta basado en ecuaciones de
segundo grado debido principaimenic a que las pérdidas del motor tienen un
comportamiento similar al de una paribola, Analizando el primer cuadrante de los ejes
{x,y) se desarrollaron la ecuaciones necesarias a diferentes factores de carga del motor,
tan solo se requiere conocer la eficiencia del motor al 100% de carga, este método
calcula las pérdidas y eficiencias del motor a cualquier factor de carga, como la
eficiencia varia en funcion de la carga, se utiliza el polinomio de Lagrange de segundo
orden para determinar la eficiencia a cunalquier valor no predeterminado por las
ecuaciones de segundo grado.

Este método no mide en forma directa la eficiencia del motor més bien calcula la
eficiencia de operacién del motor con un método matematico, la finalidad de este
célculo es poder analizar en conjunto con el método de deslizamiento la eficiencia de
operacion del motor y determinar ¢l desempefio del mismo asi como tener un criterio

mas amplio para la toma de decisiones en la sustitucién de un motor.



Se plantean las ecuaciones de los factores de ajuste a la eficiencia en los motores de
induccién por una mala calidad del voltaje de alimentacién al motor, y cuando los
motores ya han sido reparados ¢ reembobinado se restan 2 puntos de eficiencia.

Los detalles de este calculo asi como sus ecuaciones son presentados en el Anexo No.3

Se presentan los resultados obtenidos de la medicidn a tres casos de estudio de
motores ¢n planta, con la metodologia propuesta y el método alterno desarrollado en esta
investigacion. Los resultados de estas pruebas son aceptables en términos generales.
La forma en como se determiné si los resultados son satisfactorios se discuten y analizan

en el capitulo 5.

El propésito de esta investigacion es medir y desarrollar un método para determinar
la eficiencia de los motores de induccién de una manera practica, sencilla y con el
respaldo de fundamentos tedricos.  El diagnosticar la eficiencia y desempeiio de los
motores de induccién ayudard a determinar si es necesaria su sustituciéon por motores
mas eficientes, la idea primordial es reducir los costos de operacion de la industria.
Debido a la gran variedad y tipos de motores que existen en la actualidad, este estudio
solo se enfocara a los motores de induccion trifasicos tipo jaula de ardilla, también se
hace mencién de los motores de rotor devanado, pero éstos no se consideraran en estas

mediciones.
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CAPITULO 1

INTRODUCCION

Resuita importante para el sector industrial, en especial la industria automeotriz,
poder reducir cada afio el costo de sus productos, esto es debido a que en este sector el
mercado es muy agresivo y para poder estar dentro de éste, se requicre ofrecer
descuentos en sus productos. Esto obliga a las industrias a optimizar gastos, siendo una
medida muy socorrida el reajuste de personal. Lo ideal seria, buscar ser mas eficientes
en sus insumos, de los cuales la energia eléctrica representa uno de los principales costos
de operacion. Debido a los precios del petroleo, en el cual la ¢lectricidad y otras tarifas
publicas son altamente dependientes, los costos de la energia eléctrica se han

incrementado rapidamente.

Los motores de induccién son ampliamente usados en la industria, siendo una de las
méquinas eléctricas més confiables. En nuestro pais el mayor gasto de energia ¢léctrica
a nivel industrial, recae en los motores 6 bien en equipos que son accionados con

motores, de €stos un alto porcentaje son motores de induccion.

Por consiguiente se vuelve imperativo ¢l tener una mayor atencion en la mejora de la

eficiencia de los motores de induccién.



Tipicamente los motores con grandes ciclos de carga de la industria v el comercio
tienen una esperanza de vida de 15 a 20 afios. El costo de funcionamiento de los
motores en general excede su precio de compra, siendo cada vez mas importante la alta

eficiencia en los motores.

Las caracteristicas de los motores de induccion son datos proporcionados por ¢l
fabricante como; rango de velocidad, potencia, voltaje, corriente y eficiencia.
En ¢l pasado el valor de la eficiencia fue de menor importancia, hoy en dia existe un
creciente énfasis en la conservacion de la energia y el incremento en los precios de la
misma han provocado que el valor de la eficiencia haya vuelto a ser muy importante y

una aplicacién cada vez mas determinante para la industria.

Los valores de la eficiencia proporcionados por el fabricante son medidos y
calculados de acuerdo a ciertos estandares
A lo ancho del mundo existen varios estindares para probar las maquinas eléctricas

como los motores de induccion, los tres estdndares més importantes son f2j:

» IEEE Estandar 112-1996
= [EC 34-2 y IEC 34-2A
« JEC

Varios estandares nacionales son similares a uno de estos tres estandares generales.
Para el caso de México, en la norma NOM-016-1997 se establecen las pruebas a motores
de induccion tipo jaula de ardilla, por el método de segregacion de pérdidas, este método
es similar al método E d¢ la norma [EEE-112-1996. [14]

Los valores obtenidos por los estandares de prueba ya considerados pueden diferir en

varios puntos porcentuales entre si.



Para poder medir la eficiencia de los motores de induccién con los métodos antes
mencionados se deben realizar pruebas con equipos y aparatos altamente precisos y
sofisticados, ademéas si a esto se le agrega que se tiene que dejar fuera de servicio al
motor para poder acoplar los instrumentos y equipos necesarios para estas pruebas,
resulta poco atractivo para el sector industrial el medir la eficiencia de los motores de
induccion.”

L.a medicion de la eficiencia es la tnica forma en la cual se puede evaluar y diagnosticar
un motor de induccién, esto ayudara a evaluar las condiciones de operacién del mismo y

de ser necesaria su sustitucion.

La manera en la cual se propone evaluar la eficiencia estd basada en los principios de
operacioén del motor de induccion tipo jaula de ardilla.
Se utilizard ¢l método del deslizamiento, para poder conocer ¢l factor de carga al cual
trabaja el motor, esto es debido a que el factor de carga de un motor medido con el
método de deslizamiento es aproximadamente proporcional, dentro de cierto rango, a la
potencia de salida del motor, en por unidad (p.«.). De esta manera es posible conocer
aproximadamente la potencia que entrega el motor en su flecha, también se medira con
un analizador de redes la potencia eléctrica en watts que el motor estd demandando de la
red, como se sabe, la eficiencia del motor varia conforme a la carga del mismo, por lo
que se medira la eficiencia a una determinada carga. También es necesario conocer los
datos de placa del motor, en donde es registrada la eficiencia a plena carga. Con estos
dos valores de eficiencia y dos factores de carga se propone utilizar una interpolacion de

segundo grado para conocer la eficiencia del Motor a cualquier factor de carga.

También se tomara en cuenta la variacion y el desbalance de voliaje, que se presentan
en redes de distribucién y que afectan a los motores que se encuentran operando en el
sector industrial y comercial. Estos problemas en €l voltaje generan un decremento en
la eficiencia de los motores eléctricos.

Toda la informacién recabada sera procesada por un programa hecho en lenguaje de
Matlabe, con esto s¢ ftendra un diagnostico claro de la situacion que guarden los

motores.



Aunado al método de deslizamiento se desarrollé un método alterno para determinar
la eficiencia de los motores con ecuaciones de segundo grado, este procedimiento no
mide la eficiencia en forma directa, mas bien calcula la eficiencia con una serie de

ecuaciones y mediciones, este método se puede observar a detalle en el Anexo No.3.

E! objetivo de esta investigacion es ¢l desarrollar un método para medir la eficiencia
de los motores de induccién, diagnosticar si operan satisfactoriamente y reducir los
costos de la energia eléctrica, la principal limitacién del método de deslizamiento, es que
solo aplica a motores de induccién tipo jaula de ardilla, ademas hay una serie de datos y

factores a considerar para la medicion, lo cual hace que sea una medicion con ciertas

restricciones.

A continuacién se presenta una pequefia semblanza de los capitulos de esta

investigacion:

Capitulo 1 Introduccion.

Se presenta el entorno ante la problematica de los altos costos de la energia eléctrica,
asi como las dificultades generadas en el sector industrial y comercial por esta situacion,
aunado a la falta de interés por el uso racional de la energia eléctrica.

Se consideran los distintos métodos con que se cuentan para medir la eficiencia de los
motores de induccion, uno de estos métodos es utilizado en la Republica Mexicana, la
dificultad para acoplar los equipos y aparatos para medir la eficiencia de los motores de
induccidn de la industria y el comercio, da como resultado una falta de interés para estos
sectores conocer el desempefio y la eficiencia de sus motores de induccién.

Esta investigacién trata de determinar la eficiencia de los motores de induccién tipo
jaula de ardilla de una manera sencilla sin tener que dejar fuera de servicio al motor,
pero basada en los principios de operacién del mismo, tomando en cuenta todas las
consideraciones necesarias para una correcta medicién, teniendo como principal

proposito el reducir los consumos de encrgia eléctrica.



Capitule 2 Motores de Induccion.

Se presentan las bases teéricas del comportamiento del motor de induccidén, su
principio de operacidn y las ecuaciones matematicas necesarias para entender el porque
es posible medir la eficiencia del motor con el método propuesto, tambi€n s¢ define la
relacién de la potencia de saiida y el factor de carga medido con ¢l método de
deslizamiento.

Los factores con los cuales se puede medir el desempefio del motor (Factor de
Potencia, Factor de Carga, Factor de Servicio, el Par) son temas que se presentan en
este capitulo, las pérdidas del motor ya sean fijas 6 variables, asi como los diferentes
tipos de pérdidas, el papel que juega en el comportamiento de la eficiencia la variacion y
desbalance de voltaje, ¢l efecto de armdnicas en el motor, son temas relevantes, todos lo
temas antes mencionados son fundamentos tedricos para la investigacion hecha, y con

esto entender todos los aspectos que pueden influir en las mediciones realizadas.

Capitulo 3 Cdlculo de la Eficiencia.

En este capitulo se establecen las ecuaciones y las consideraciones para realizar la
medicion de la eficiencia, enfocandose en el comportamienio del deslizamiento,
frecuencia, y como se ve afectado el método de deslizamiento por la variacién de la
frecuencia durante la realizacion de las pruebas.

Con el fin de mostrar el efecto de la calidad del voltaje sobre la eficiencia de un
motor, en ¢ste capitulo s¢ establecen las ecuaciones para calcular la variacidon que el
desbalance del voltaje refleja en la eficiencia. Estas ecuaciones sirven para poder
determinar un ajuste en la eficiencia por efectos en el voltaje, por ultimo se determina
mediante ecuaciones las eficiencias a diferentes factores de carga, conociendo comao
datos de base la eficiencia del motor al 100% de su capacidad y la eficiencia medida por

el método de deslizamiento, también se requiere conocer la velocidad del rotor durante

estos factores de carga y eficiencia.



Capitulo 4 Metodologia de la medicién.

Establecer la metodologia y los procedimientos a seguir son parte fundamental del
contenido de este capitulo, el procedimiento a seguir, indica la forma en la cual se
identifican las caracteristicas de operacion del motor, conocer que datos de los motores
son importantes para la medicion, los parametros a medir, la forma en como se llevara a

cabo la medicion, y sus restricciones.

Con esta informacion se realiza una prueba a un motor de induccién de alta eficiencia
de una capacidad de 1'% hps.

La finalidad de estas pruebas es comprobar la investigacién antes hecha, y verificar si ¢l
método propuesto es confiable, una vez que los resultados fueron satisfactorios, se
procedié a medir los motores instalados en el desarrollo Industrial SanLuis Rassini.

Este capitulo se limité a describir el procedimiento y la metodologia a seguir para las

pruebas hechas a los motores de induccién del desarrollo, mas adelante se discuten los
resultados obtenidos.

Capitulo 5 Resultados y Andlisis.

Los resultados y analisis, son temas de discusion en este capitulo, una vez definidos
los pasos a seguir para la medicién de la eficiencia y el desempefio del motor de
induccidn se presentan los resultados obtenidos, la discusion de estos se da mediante el
analisis comparativo de las graficas de las eficiencias obtenidas entre el método de
deslizamiento y el célculo de la eficiencia con ecuaciones de segundo grado se
determina la variacion entre las eficiencias de ambos métodos tomando como limite
aceptable una variacién de +/- 3 puntos de eficiencia, si los valores obtenidos tiene una
variacion mayor a la de criterio antes definido, estos se consideran como dudosa y de ser
necesario se recomienda volver a medir la eficiencia con el método de deslizamiento

para descartar errores en la medicion, se analizan los resultados con este criterio ademas



Se presenta los resultados del programa desarrollado en matlab que determinan la
eficiencia con el método de deslizamiento y también calcula el desempefio que tiene ¢l

motor en el instante en el que se realizaron la medicion.

Capitulo 6 Conclusionesy Recomendaciones

La investigacion hecha, las pruebas realizadas y los resultados obtenidos, son temas
en consideracion para la presentacion de las conclusiones y recomendaciones, en las
cuales se sefialan todos los aspectos relevantes de la investigacion asi como el mejor
desempefio de los resultados obtenidos tanto por el método de deslizamiento como por el
calculo de la eficiencia con ecuaciones de segundo grado, también s¢ consideran todas
las dificultades que se presentaron duranie las mediciones y sus posibles soluciones,
posteriormente se establecen las recomendaciones necesarias a seguir para la sustitucion
de los motores estandares por motores de alta eficiencia.

Se hacen las recomendaciones de la forma en como se debe de seguir esta investigacion

para futuras mediciones, y las consideraciones a tomar durante las mediciones para

obtener mejores resultados.



CAPITULO 2

MOTORES DE INDUCCION

2.1 Introduccidn.

Primeramente se establecen las bases de la induccidn y ¢l papel que jucgan los
campos magnéticos en los equipos que operan bajo el principio de induccién
electromagnética, los motores de induccidn 6 conocidos también como motores
asincronos; reciben este nombre debido a que nunca operaran a su velocidad sincrona,
en este capitulo se analiza el comportamiento de los motores de induccidén del tipo
trifasico, por ser los motores mas utilizados en la industria, también se presentaran las
bases de la operacién de los motores de induccion su clasificacién de acuerdo a sus
caracteristicas de disefio, y se define mediante féormulas mateméticas la potencia
desarrollada por el rotor y el comportamiento de su deslizamiento.

El par mecanico del motor es un tema de interés en particular por ser la fuerza que hace
girar al rotor, los motores de induccién debido a sus caracteristicas de construccidn son
de tipo jaula de ardilla, 6 rotor devanado.

A pesar de la gran variedad que existe entre los motores de induccién, solo se consideran
los motores trifasicos ya que son €stos los que mas energia consumen en la industria, en
términos basicos el motor de induccién es un motor eléctrico que convierte la energia

eléctrica en energia mecanica rotatoria.



2.2 Lainduccién electromagnética

Si un alambre conductor se mueve dentro de un campo magnético de manera que el
conductor corie las lincas de dicho campo, se origina una fuerza electromotriz,
producida en el conductor. Induciendo la fuerza electromotriz, mediante un movimiento
relativo entre el conductor y un campo magnético, se presenta lo que se conoce como la
induccién electromagnética.

Si una seccidon de conductor se mueve a través de lineas de fuerza magnética, de manera
que el alambre cruce & corte la trayectoria de flujo se inducird un voltaje en este

conductor, como se puede apreciar en la figura 2.1a.

M Conductor
Lineas de Flujo

Direccion del
Movimiento del Conductor

Figura 2.1a
El movimiento de un conductor a través de un flujo magnético al
cortar la trayectoria del flujo, induce un voltaje en conductor

2.3 Laley de induccion Electromagnética de Faraday

Analizando ahora, una ley bdsica necesaria para el entendimiento de los aparatos que
tienen campos magnéticos variables en el tiempo, se considera la configuracion de la
figura 2.2a que muestra a un conductor en forma de anillo y algunas lineas de flujo 6 de
induccién. Para simplificar se debe imaginar que las lineas de flujo son debido a un

magneto 6 a una bobina portadora de corriente, que no se muestran cn la figura.
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Las lineas de flujo se cierran sobre si mismas y el conductor tiene forma de anillo, se
puede decir que las lineas de flujo estan eniazando al conductor. Este concepto de
enlazamientos es muy Util, especialmente cuando el conductor tiene mas de una vuelta y

por lo tanto enlaza a las lineas de flujo tantas veces como vueltas tiene.

En la figura 2.2a, el nimero de vueltas es 1 y el nimero de enlazamientos de flujo es
igual al niimero de lineas de flujo. Otro ejemplo para entender més este concepto seria,
si se tiene una bobina con tres vuelias, el niimero de enlazamientos de flujo sera tres
veces el nimero de lineas de flujo, en el sistema mks, el flujo esta dado en webers y el

eslabonamiento ¢ enlazamiento de flujo esta por consiguiente expresado en webers-

vuelta.

Condudor

Lineas de Induccion

-

Figura 2 2a
Lineas de flujo enlazando a una bobina de una vuelta

En la primera parte del siglo XIX, el cientifico ingles Michael Faraday, hizo uno de
los mas importantes descubrimientos en electromagnetismo que en la actualidad se
conoce como La Ley de Induecion Electromagnética de Faraday que relaciona

fundamentalmente el voltaje y el flujo en el circuito, esta lgy se puede definir de la
siguiente forma:

Si se tiene un fluyjo magnético que eslabona a una espira y ademads varia con el

tiempo, se induce un voltaje en terminales

El valor del voltaje inducido es proporcional al indice de cambio de flujo
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Cuando el flujo de una espira varia en 1 weber por segundo, se induce un voltaje
de 1 volt entre sus terminales, en consecuencia si un flujo varia dentro de una bobina

de N espiras, el voltaje inducido se da por la siguiente expresion.

E=N~£ @1

donde:

E = Voliaje inducido en volts.

N = Namero de espiras en la bobina.
AD =
At

Cambio del flujo dentro de la espira o bobina (Weber).

Intervalo de tiempo durante el cual el flujo cambia (8S).

Otra ley conocida como la Ley de Lenz, permite determinar el sentido de la corriente
inducida en el circuito. Este sentido es tal que genera un campo magnético que se opone

a toda variacion del campo magnético principal que lo origina.
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2.4 Elementos que constituyen a un motor de induccion.

Un motor de induccién esta constituido fundamentalmente por las siguientes partes.

=« Estator.
=  Rotor.

= (arcaza y partes auxiliares.

Estator

El estator es considerado como la parte estacionaria del motor de induccion, el
estator estd hecho de laminas de acero circulares, con ranuras a lo largo de su periferia
interior, los lados de las bobinas se localizan en estas ranuras, la forma de las ranuras

varia de acuerdo al tamafio 6 al 1ipo de motor.

El estator representa una de las partes del circuito magnético del motor, en el caso de
las maquinas trifasicas, los tres embobinados se localizan en el estator con separacién

entre ¢ellos de 120° eléctricos. La figura 2.3a muestra el arreglo de un embobinado del

estator

20 O3

3O O 2

1 W%\ o

Figura23a
Arreglo de los embobinados de un estator trifasico
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Rotor

El rotor de una maquina de induccién puede ser 6 un rotor devanado 6 un rotor jaula
de ardilla.
Rotor Devanado
Esta provisto con embobinados similares a aquellos del estator con el cual esta
asociado, el rotor debe embobinarse con el mismo nimero de polos que el estator, el
numero de fases en el rotor no necesita ser ¢l mismo que ¢l estator, aungue en términos
generales siempre es el mismo. El embobinado del rotor estd conectado a anillos
deslizantes montados en la flecha. Las escobillas estacionarias hacen contacto continuo
con los anillos deslizantes y hacen posible para elementos externos, tales como
resistencias O fuentes de voltaje su conexion al rotor, para obtener un alto par de
arranque a bajas corrientes 6 para control de velocidad.

Rotor Jaula de Ardilla.

Este consiste de conductores colocados en ranuras ¢ igualmente distribuidos a lo largo
de la periferia del rotor, los extremos de los conductores se ponen en corto circuito por
anillos metalicos terminales, la ventaja principal del rotor de jaula de ardilla aunado a su
robustez, es que el nimero de polos del rotor es siempre igual al nimero de polos del
estator con el cual esta asociado, el mismo rotor puede usarse con un estator de una, de
dos 6 de tres fases. La desventaja s que no son posibles las conexiones externas al rotor,
consecuentemente el control del motor debera efectuarse externamente en el estator, ia

figura 2.3b muestra los diferentes tipos de rotores del motor de induccién

Arnillos colectoresy ¢soobillas

Estaor 1 romT ' — i
= , Embotunade
T ¥ delrotor o —
) vy
r '
s H & E-S . T__—'
, m— ~
! _I- .
Re=istor -
Exiemo
Figura2.3 b

A) rotor devanado tnfasico B} rotor jaula de ardilla



Carcaza y partes auxiliares

La carcaza recibe también el nombre de soporte por ser el elemento que contiene ¢l
estator y los elementos auxiliares del motor, estos elementos auxiliares son: tapas
exterior y posterior, chumaceras, tornillos de sujecién, caja de conexiones, base o
soporte, los elementos auxiliares del motor de induccidn son elementos necesarios para

el funcionamiento de éste y dependen del tipo del motor.

2.5 Principios de operacion del motor de induccién

El motor de¢ induccién fue inventado por Nikola Tesla en 1888 y su principio de
operacion no requeria conexiones a la parte rotatoria, la transferencia de encrgia de la
parte estacionaria a la parte rotatoria es por medio de induccién electromagnética. Un
campo magnético rotatorio producido por el devanado estacionario (estator) induce una
fuerza electromotriz y una corriente en €l rotor.

Aun cuando ¢l flujo generado por cada bobina es Unicamente un flujo alterno, las
contribuciones de los flujos combinados de las tres bobinas superpuestas, llevan las
corrientes en los dngulos de fase apropiados y produce un flujo rotatorio de dos polos, es

este flujo rotatorio, el que produce la accion de induccion en el motor.

Haciendo un anélisis de la operacién de un motor de induccidn, supongamos que el
campo magnético rotatorio se produce aplicando un voliaje trifasico balanceado, a un
estator trifasico si los voltajes giran en direccién contraria a las manecillas del reloj a
una velocidad angular de o radianes por segundo entonces el campo magnético girara en
direccién de las manecillas del reloj con una velocidad angular de ws radianes por

segundo donde la relacion entre @ y ws esta dada por la siguiente expresion.
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= oy =— (2-2)

donde:
@ = Radianes eléctricos por segundo.
ws = Radianes mecanicos por segundo.

P = Nuamero de polos del motor de induccién.

Donde @ = 2z f siendo f la velocidad en ciclos por segundo y una revolucion
equivale a 2z radianes mecanicos, se¢ concluye que la velocidad sincrona del campo

magnético rotatorio ¢s:

Ns = 120- 1 _ 23)

donde:

Ns = Velocidad sincrona del campo magnético rotatorio.
/= Frecuencia en ciclos por segundo.

P

= Nuamero de polos del motor de induccion.

El campo magnético rotatorio puede representarse por un sistema de polos norte y sur
girando con respecto al centro del estator; por simplicidad se usard un sistema de dos
polos para representar al campo magnético, supongamos un rotor tipo jaula de ardilla
como se puede apreciar en la figura 2.4a; para un mejor entendimiento se muestra una
sola bobina del embobinado del rotor.

Al principio el rotor es estacionario. El campo magnético rotatorio recorre los

conductores del rotor a ws radianes por segundo.
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De acuerdo con la ley de Faraday de induccion eclectromagnética, una fuerza

electromotniz se induce en la bobina del rotor.

Estaar —

J_l T Retor

Figura 2.4a
Fuerzas ejercidas por el campo magnético rotatorio
en el rotor de un moter

Como se tiene una trayectoria cerrada. Empicza a circular una corriente en la bobina
del rotor. Las direcciones del flujo de corriente, por la polaridad y la direccion de
rotacion del campo magnético supuesto, son como se muestran en la figura 2.4a, estas
estan de acuerdo con la ley de Lenz, la cual establece que la direccion de las corrientes
inducidas debilita €l campo magnético rotatorio en el lado delantero de los conductores
y lo fortalecen en el lado de atras. Una vez que se han establecido, las direcciones del
flujo de la corriente, los conductores experimentan una fuerza cuando una corriente
circula por ¢l mismo. La magnitud de la fuerza varia directamente con la intensidad del

campo magnético y la magnitud de la corriente que circula en el conductor de acuerdo

con la expresion:

F=ILB 2.4
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donde:

F = Fuerza en Newton.

B = Densidad de Flujo (weber/m?).

L = Longitud del conductor en metros.
I' = Cormiente en amperes.

Por efecto de estas fuerzas y utilizando la regla de la mano derecha, se observa que el
rotor gira en la misma direccién que el campo magnético rotatorio y produce el par del
motor. En ¢l caso ideal cuando €l rotor no tiene inercia 6 pérdidas, alcanzara finalmente
una velocidad de ws radianes por segundo. En éste estado serd estacionario con respecto
al campo magnético rotatorioc y consecuentemente no se inducirdA una fuerza
electromotriz en la bobina del rotor y no circulard ninguna corriente y por lo tanto, €l
par desarrollado vale cero también.

Sin embargo, en la practica el rotor tendra alguna inercia y pérdidas y consecuentemente
debe de recibir energia para vencer a €sta y aquellas. La energia puede transferirse al
rotor de la fuente del voltaje conectada al estator solo si la velocidad angular del rotor es

menor a la velocidad angular sincrona.

2.5.1 Deslizamiento.

Si Ns es la velocidad sincrona del campo magnético rotatoric y Nr es la velocidad
actual del rotor, la diferencia entre las dos se define como el deslizamiento, éste es

frecuentemente expresado como una fraccion de la velocidad sincrona.

_ Ns — Nr
Ns

S (2.5)
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donde:
S = Deslizamiento.
Ns = Velocidad sincrona.

I

Nr = Velocidad del rotor.

El deslizamiento que sufre el rotor se ve afectado por la inercia y las pérdidas que
tiene que vencer, debido a esto, la velocidad del rotor se¢ ve disminuida con respecto a Ja
velocidad sincrona del campo magnético rotatorio.

La velocidad del rotor no podra ser mayor a la velocidad sincrona, y si por alguna razon

se da esto se dice que el rotor tiene un deslizamiento negativo, lo cual significa que la

maquina estd actuando como un generador.

2.5.2 Velocidad en el rotor.

Utilizando la ecuacion (2.5} y despejando la velocidad del rotor Ny, se obtendra que:

Nr=Ns(1-95) (2.6)

Como se¢ puede apreciar la velocidad del rotor depende del deslizamiento. Cuanto
menor sea el deslizamiento, mas cerca estara el rotor trabajando a la velocidad sincrona
del campo magnético rotatorio, por consiguiente la carga de trabajo del motor sera
menor ¢ bien si el rotor tiene un alto deslizamiento esto es indicativo que el motor estd

sobrecargado, y la velocidad del rotor sera menor a su velocidad nominal.
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En la operacion, la velocidad del rotor de un motor de induccién nunca serd mayor a
la velocidad sincrona, la cual es expresada por la ecuacidn (2.3), también es
recomendable que el motor nunca opere por debajo de su velocidad de rotacion nominal.

La velocidad de rotacién nominal es la velocidad del rotor a la cual esta disefiado para

entregar Su maximo rendimiento.

El deslizamiento maximo permisible es del 15%. /57

2.5.3 Frecuencia en el rotor.

La frecuencia del voltaje en el estator es la misma que la del voltaje en el rotor
cuando el deslizamiento es unitario, en condiciones de marcha la frecuencia del rotor

estard influenciada por el comportamiento del deslizamiento.

fr=8-f 2.7

donde:
S = Deslizamiento.
Jr = Frecuencia del rotor

S = Frecuencia del estator.

El deslizamiento puede ser medido con las frecuencias del rotor y el estator, esto solo
puede ser posible en los motores de rotor devanado, ya que este tipo de motores tienen
conexiones al rotor, en el caso de rotor tipo jaula de ardilla no es posible medir la

frecuencia en el rotor, pero el comportamiento de la frecuencia del rotor es €l mismo

que en la ecuacion (2.7).



2.5.4 Potencia desarrollada por el rotor.

Per = Potencia de entrada al rotor transferida por el estator.
FPd = Potencia desarrollada por el rotor.
Pr = Pérdidas del devanado del rotor.

]

Per = Pd + Pr
Despejando Pd de la ecuacion (2.8).

Pd = Per - Pr
donde:

Per=qulr’-RrlS
Pr =.¢11Rr-lr2

¢ es el nimero de fases del estator.

Rr es la resistencia del rotor.

Sustituyendo en la ecuacion (2.9) las ecuaciones (2.10) y (2.11).

Pd=qlr* - RrlS—q Rr-Ir?

Factorizando los términos se obtendra:

Pd=qlr* -Rr(1-5)IS
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(2.8)

2.9

(2.10)

(2.11)

2.12)

(2.13)



Por lo tanto Pd quedara de la siguiente forma.
Pd = Per(1-S) (2.14)

De la ecuacion (2.14) despejamos €l deslizamiento.

§=1-— @.15)
Per

Como:

S =(1— Nr/Ns) (2.16)

Sustituyendo en la ecuacidn (2.15) la ecuacién (2.16) y simplificando términos.

Nr_Pd (2.17)
Ns  Per
Despejando P4 obtenemos:
Pd = (ﬂ] . Nr (2.18)
Ns
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Esto indica que Pd es proporcional a Nr, siempre y cuando Per sea constante, la

constante de Per serd 1.0 (Per = 1.0) ya que Per representa el 100% de la potencia de

entrada al rotor, es decir:

Pd < Nr 219

Conociendo la velocidad del rotor podemos estimar la potencia que es desarrollada

por el motor (Pd).
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Esto es posible debido a que la velocidad que desarrolla el motor Nr varia conforme a
la Pd que le es requerida. Una relacion unitaria, entre la potencia desarrollada por el

rotor y la velocidad del rotor seria de la siguiente forma:

, Ns - Nro
Pd(pu's) = ﬁ {2.20)
- n

donde:

Ns es la velocidad sincrona del motor.

Nrres la velocidad nominal de operacion del motor.
Nroes la velocidad real de operacion el motor.
como:

Ps = Pd - Pérdidas Rotacionales

Siendo Ps la potencia mecédnica de salida.

Entonces:

, - N
Ps(pu's) = %Z-—N;a (2.21)

como:

Ns-Nro/ Ns-Nrm= Factor de caga por el método de Deslizamiento (FCup).

Entonces:

Ps(pu's) = FCup 22y

Se debe entender que la potencia de salida en p.u. ¢s aproximadamente igual al factor

de carga medido por el método de deslizamiento.
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Por otra parte, las pérdidas del rotor se pueden expresar como en la ecuacién (2.11)

de la siguiente manera.

Pr=qRr-I'r (2.23)

Por lo tanto las pérdidas en el rotor pueden ser expresadas por la siguiente ecuacion.

Pr=9S-Per (2.24)
Como
Pd = Per — Pr {2.25)
Entonces
Pd = [ﬂ — Pr] {2.26)
S

Otra manera de conocer las pérdidas del rotor sin involucrar la Potencia de entrada

del rotor (Per)es:;

Pr = Pd 227
(1/s)-1
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2.6 El par del motor.

La potencia de salida del motor se define como Ps, ¢sta potencia mecanica se mide
tanto en hp como en watts, de esta forma se puede cuantificar la cantidad de trabajo que

un motor es capaz de desarrollar en un periodo de tiempo.

Los factores que determinan la potencia mecénica de salida Ps son:

Nr = La velocidad del rotor.
T =El par del motor.

Por lo tanto pedemos decir que:

Ps=T-Nr {2.28)

El par ¢s la fuerza que tiende a producir la rotacion, esta fuerza se mide en libras-pie
0 Newton-metro. La velocidad del motor se establece cominmente en rpm. La relacién
de la potencia, par y velocidad es de acuerdo a la ecuacion (2.28). Como sabemos que un
hp (746 Watts) es equivalente a 33,000 ft-Ib por min., y que el par que se tiene, en una
revolucion de 360° es de 2xT fi-1b por lo tanto la ecuacion de la relacién potencia, par y

velocidad se expresa de la siguiente forma,

27-NrT Nr.T
33,000 5,252

Ps(hp) = (229
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Si la potencia de salida Ps fuera expresada en Kwatts su ecuacion sera la siguiente:

Nr.T
Ps(Kw)= 2.30
s(Kw) 7,040 @30
Ahora, despejando el par T de la ecuacién (2.29) se obtendra:
T=7080%% @3
Nr

De acuerdo a las ecuaciones antes expresadas se¢ observa que a menor velocidad de
operacion del motor, es mayor el par que se debe desarrollar para entregar la misma

potencia de salida Ps.

El par en un motor de induccidn s¢ produce como lo establece la ecuacién (2.31).
Para soportar un par grande los motores de baja velocidad necesitan componentes mas
robustos que aquellos que operan a alta velocidad para la misma potencia nominal. La
cantidad del par producido por un motor varia generalmente con la velocidad. Las
caracteristicas par-velocidad dependen del tipo y disefio de un motor, esta caracteristica

se muestra generalmente en una grafica como la mostrada en la figura 2.5a.

% del Par Nominal

x W0 60 30 100
% de la Velocidad Nominal

Figura25a
Curva Tipica Par -Velocidad
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A pesar de la no-linealidad del par-velocidad de la figura 2.5a, esta investigacion se
enfoco a medir la eficiencia del motor en condiciones de operacion normal, durante la
cual el par presenta una linealidad entre el 100% y 110% de su velocidad nominal, otros
factores importantes indicados por la grafica son los siguientes:

(a) Par de Arranque. Es el par producido a velocidad cero.
(b) Par de levantamiento. El minimo par producido durante la aceleracion del reposo a

la velocidad de operacion.

(c) Par de ruptura. E! méximo par que se puede producir en el motor antes de la caida.

De acuerdo a las curvas caracteristicas de Par — Velocidad, los motores jaula de
ardilla se disefian en los tipos A, B, C y D, como se muestran en la figura 2.5b. El disefio
tipo B es el mas comin y cubre la mayoria de las aplicaciones de los motores. En las
curvas tipicas de los motores jaula de ardilla se puede apreciar que la velocidad esta
expresada en porciento siendo el 100% la velocidad nominal de motor. Como se puede

apreciar el par vale cero cuando la velocidad del motor de induccidn tiende a ser una

velocidad sincrona.

g T E
£ - 1 g - N
(+] (= -
“ [ Z -
] B
P a
= 3 \
® l = \
T T T T T — T
% de la Velocidad Nominal % de la Velocidad Nominal
— _‘—__‘-_-" -
E E Ry
S : -
=z z
] 5 .
, &
- A = A
- =]
x® R
- - —_— —,_AI_ _ J— —_ L
% dela Yelocidad Nominal % de la Velocidad Nominal
Figura 2 5b

Curvas Tipicas Par-Velocidad
Para motores clase A B.CyD
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2.7 Factor de servicio.

El factor de servicio de un motor indica que tanto, sobre la capacidad en su potencia,
puede operar ¢l motor, sin que falle en forma inmediata.
La mayoria de los motores nuevos tienen un factor de servicio de 1.15, debido a la alta
calidad de los materiales aislantes que pueden soportar temperaturas mas elevadas, Sin
embargo, antes de sobrecargar los motores para tomar ventaja de estos factores de

servicios altos, hay algunos puntos que se deben de considerar. /5]

La mayoria de los motores son ineficientes cuando operan por arriba de su potencia

nominal, 1a mayoria de los motores tienen su maxima eficiencia a % de carga, 10s

factores de carga altos reducen la eficiencia.

Aun cuando los motores no fallan en forma inmediata cuando operan entre su

velocidad de plena carga y su factor de servicio nominal, tendrin una vida de

operacién més corta.

Los problemas con la calidad de la energia eléctrica, tales como bajos voltajes,
armonicas o desbalance de voltajes, provocaran en el motor un alto factor de

servicio, por lo cual reducira la eficiencia en los motores y su vida de operacion.

Por estas razones no se recomienda que un motor opere a una capacidad mayor que
la de su operacion nominal, es posible que el motor por su factor de carga en
determinados periodos opere mas alld de su capacidad nominal, pero ¢sta condicién en
algunos casos se interpreta como si ese motor se pudiera sobrecargar sin que haya
deterioro en el motor. /5]

El Factor de servicio en un motor indica a qué capacidad es posible operar ese motor,

pero es recomendable que sea en periodos de tiempo cortos “picos de carga.



28

2.7.1 Factor de Carga.

Como ya es conocido la carga se define como la salida mecénica de un motor. Esta
carga se mide en hp 6 watts, la potencia nominal en hp indica la potencia méxima de
salida que normalmente debe producirse, el factor de carga es un indicador de la
capacidad a la cual esta trabajando el motor.

Es importante determinar el factor de carga de los motores para estar seguros que estan
dimensionados en forma apropiada para sus aplicaciones y para ayudar a identificar
problemas potenciales, como los mencionados con anterioridad cuando los motores

estan sobrecargados.

La formula para determinar el factor de carga en un motor es:

Potencia de Entrada
Y%ofc =
Potencia Nom.! Eff nom

100 (2.32)

Los motores de induccién operan a una mayor ¢ficiencia cuando trabajan cerca de su
potencia nominal, sobrecargarlos no solo representa mayores pérdidas sino el deterioro

acelerado de su aislamiento y si no se toman provisiones el motor puede fallar. /57

Sin embargo en las instalaciones industriales es mas frecuente encontrar motores que
operan con baja carga que sobrecargados, esto ¢s sobre dimensionados, las razones van
desde una seleccion inadecuada de origen de la potencia del motor, hasta la sustitucién

de un motor averiado, por otro de mayor potencia que se dispene en ese momento y que,

desafortunadamente se deja conectado de manera permanente.
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2.8 Factor de potencia.

El factor de potencia ¢ €l porciento del factor de potencia, mide la relacién de cuanta

potencia aparente es transformada a potencia real.

%Fp=——--100 (2.33)
va

La forma en como la energia eléctrica se consume se conoce como carga y €sta se
divide en tres tipos; resistiva, inductiva y capacitiva.
Estas cargas determinaran el tipo de potencia que se consume: Kw, Kva, Kvar(i) y
Kvar(c). En la figura 2.6a, se muestra un diagrama de potencias en la cual se puede
apreciar la relacién que existe entre cada una de ellas.
Cada una de las potencias mostradas en el diagrama de bloques equivale a una suma
vectorial, las potencias reactivas guardan un angulo de 180° entre si, de modo que su
sua vectorial equivale a una resta escalar, la potencia reactiva total y 1a potencia activa

se suman vectorialmente (entre ellas habra siempre un angulo de 90°).

Potencia Reactiva

Inductiva Q1.
! .
Potencia Reactiva (Kvar)
Potencia Reactiva
Capacitiva QC
— — . Potencia Aparente (Kva)
Potencia Activa (Kw)
Figura26a

Diagrama de bloques de potencias
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El factor de potencia en un motor de induccién es un indicador de cuanta potencia
aparente s¢ esti transformando en potencia activa. El motor se considera una carga
inductiva. El factor de potencia en un motor varia conforme al factor de carga, esto es
debido a que en condiciones de vacio, el motor tiene un consumo de potencia reactiva
mayor que ¢l consumo de la potencia activa, haciendo que el factor de potencia

disminuya considerablemente.

En la medida que el motor empieza a tomar carga su potencia reactiva disminuye la
potencia activa se incrementara, por consiguiente el factor de potencia tenderd a mejorar.
La figura 2.6b, muestra el comportamiento del factor de potencia conforme al
incremento de la carga del motor. Como se puede apreciar en la figura antes
mencionada, conforme se incrementa la carga del motor el factor de potencia mejora,
por esta razon, para determinar el factor de carga del motor se necesita un wattmetro, ya
que de utilizar un amperimetro, la medicién no seria valida por debajo del 60% de la
carga del motor, debido a la porcion grande de corriente reactiva que estd demandando.
Tampoco es valido calcular la potencia de entrada de un motor utilizando un

amperimetro, a pesar de que es una practica muy comun.

% de Factor de Potencia

% de la Potencia Nominal

Figura 2 6h
Comporamiento tipico del Factor de Potencia
en un Motor de Induceion



31

2.9 El desempeiio de un motor de induccion.

A continuacién s¢ presentan las prucbas realizadas a un motor de 5 hp, clase b de 4
polos, los resultados son graficados en la figura 2.7a, la cual muestra ¢l desempeiio de

este motor de induccidn, arrojando un comportamiento tipico para este tipo de motores.

Grafica (A), La Potencia de salida.

Se puede apreciar como la potencia de salida se incrementa, en la medida en que la
velocidad del rotor aumenta, y cuando la velocidad del rotor es igual 6 cercana a la

velocidad sincrona, la potencia de salida disminuye hasta un valor cercano a cero.

Grafica (B), La Eficiencia de motor.

En esta grafica s¢ puede apreciar el valor de la eficiencia con respecto a la velocidad
del rotor, esta eficiencia varia ya que la velocidad esta en funcién de la carga del motor
lo destacable de esta grifica es observar como el motor obtiene su mejor eficiencia cerca

de su velocidad nominal 6 a % de carga.

Grafica (C), £l Par desarrollado.

De acuerdo a la gréfica ¢l Par que desarrolla el motor es del tipo B, en ¢l cual se
pueden apreciar las caracteristicas de Par- Velocidad, asi como los diferentes pares que
se presentan en el motor como el par de arranque, levantamiento y ruptura, también se
observan las caracteristicas no lineales de par velocidad en esta grafica, hay que destacar
que esta investigacion se limita a medir la eficiencia del motor en condiciones de

operacion normal cuando ¢l par tiene un comportamiento lineal.
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Gréfica (D), EI Factor de potencia.
En esta grafica se observa que en la medida en que se incrementa la carga del motor
el factor de potencia mejora debido a que disminuyen los reactivos que el motor toma

de la red, como se habia mencionado con anterioridad.

Grafica (E), La Corriente del motor.

Se puede observar como disminuye la corriente del motor conforme gira la flecha con
menor esfuerzo, la corriente se incrementa a medida que la carga del motor aumenta, en
condiciones de rotor bloqueado la corriente puede alcanzar hasta 5 veces su valor
nominal, también durante el arranque de un motor, la fem. es cero y se requiere una gran

cantidad de corriente para romper la inercia y aumentar la velocidad.

Grafica (F), La Relacion Potencia de Salida — Método de Deslizamienio.

Esta es la grafica mas interesante para nuestra investigacion debido a que los
resultados arrojados muestran la medicion de la potencia de salida y junto con esta se
midié el factor de carga utilizando el método de deslizamiento, ambos en funcién del
deslizamiento del rotor, los resultados fueron graficados y muestran como la potencia de
salida y ¢l factor de carga por el método de deslizamiento son aproximadamente iguales,
excepto cuando el motor tomo una carga mayor a la nominal, en este caso se pierde la
proporcionalidad ya que la potencia de salida tendera a disminuir y el factor de carga

seguird con la misma tendencia en forma de pendiente.
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Graficas del desempefio de un motor de Induccion.

Eficiencia

Hp de Sahida (pu)

I <

Velocidad en rpm [A] Velocidad en rpm [B]

T par desarrolado (Nm)
Factor de Potencia

4

Velocidad en rpm [C] Velocidadenpm  [D]

Corente(Amp)

Hp de Salida (pu)

Velocidad en pm [E} — HpdeSalida — Deslizamiento [F]

Ftgura2.7a
Desempefio de un motor de induccion
5 hp Clase B, 4 polos { 1]
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2.10 MOTORES EFICIENTES.

2.10.1 Introduccioén.

Se estima que los motores eléctricos representan un 70% de la energia consumida por
una industria /5. De estos consumos, un alto porcentaje corresponde a los motores tipo
jaula de ardilla. Como se sabe los motores de induccidn convierten la energia eléctrica a
energia mecdanica, este proceso de conversién nunca es perfecto, por consiguiente
existen las pérdidas en los motores, estas pérdidas representan un costo de energia que

se esta desperdiciando.

Debido a estas pérdidas los fabricantes de motores, se dieron a la tarea de mejorar sus
disefios, creando €l concepto de los motores de alta eficiencia, el resultado ha sido
disponer de motores con pérdidas menores de hasta un 45% que las de los motores
estandar, la manufactura y el uso de mejores materiales se traduce en un costo mayor,
los motores de alta eficiencia tienen un precio entre 15 y 30 % mayor que los motores
convencionales, pero estos sobreprecios pueden ser recuperados en un periodo

razonable, con los ahorros que se obtengan al reducir su consumo de energia eléctrica.
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2.11 Eficiencia del motor de Induccion.

En ¢! caso de los motores eléctricos no es exactamente correcto decir que consumen
energia eléctrica, mas bien convierten la energia elécirica a potencia mecénica. Este

proceso de conversién nunca es perfecto, ya que una porcién de la energia de entrada se

convierte en calor.

La relacion de energia mecanica de salida dividida entre la energia eléctrica de
entrada, se le llama Eficiencia, un incremento en la eficiencia de un motor se manifiesta
cuando una cantidad dada de potencia eléctrica de entrada disminuye, y la potencia

mecanica de salida no cambia, la siguiente ecuacion muestra la forma en como se

determina la eficiencia de los motores.

. Psalida  P.entrada - pérdidas P.salida
Eficiencia = = =

- — (2.34)
P.entrada Pentrada P.salida + perdidas

La eficiencia sirve para conocer cuanta de 1a energia eléctrica se convierte en energia
mecanica y también conocer cuanta energia eléctrica se desperdicia en forma de calor. A
medida que los motores tienen uns mayor eficiencia sus pérdidas seran menores,
reflejindose en un menor consumo. La eficiencia de los motores no tiene un
comportamiento constante ya que ésta varia conforme al factor de carga del motor.

La figura 2.7a (Grafica B) muestra el desempefio de un motor de induccion, se puede
apreciar el comportamiento de la eficiencia de un motor conforme a la velocidad del

rotor, como se observa la velocidad del rotor varia conforme a la carga del mismo.
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2.12 Las pérdidas en el motor.

Las pérdidas en los motores son basicamente de dos tipos: fijas y variables.

Las fijas no cambian en funcién de la carga del motor.

Las pérdidas variables son las de caricter eléctrico y dependen de la carga aplicada al
motor; se manifiestan en los conductores del estator y rotor y varian en proporcién al
cuadrado de la corriente, con resistencia esencialmente constante (RI%)

Las pérdidas de energia son un factor determinante en la eficiencia de] motor, y en la
justificacion del cambio de un motor convencional por uno de alta eficiencia.

Las pérdidas pueden dividirse en cinco clases, como se indica en la figura 2.8a.

Potencia
Poencia Mecanca
Electnca Entregada
deentrada 82 5%
1 00%

Pdds | pome | T3f | Sm | gomes | rod
promats Porertaje 0% 5% 2% % 10% 100%
e | s L ow | oew | omw | aw aw | saw
M R 190w W 102W 7w sW | 42w
N Eie:';rf; n % .53% 2% -16% -8P% -38%
Figura2g8a

Comparacion de pérdidas para un motor de 5 hp
de 4 polos, Estandar y de Energia Eficiente
Esta informacién es recabada de un censo
¢laborado por la fuente ciiada en 5]
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2.12.1 Clases de pérdidas de energia en un motor.

Las pérdidas consumen sélo una fraccion de la potencia de entrada y se pueden

agrupar de la siguiente manera:

» Pérdidas eléctricas en los devanados (RF).
s  Pérdidas magnéticas 6 en el ntcleo.
s Pérdidas por friccidn y ventilacion.

= Pérdidas dispersas.

En condiciones normales de tensién y frecuencia las pérdidas de friccion, ventilacion
y nucleo se mantienen casi constantes, independiente de la carga impulsada, no asi las
pérdidas eléctricas y dispersas que varian con la potencia exigida en la flecha del motor,
la maxima eficiencia se obtiene cuando las pérdidas constantes son similares a las
pérdidas variables, la grafica 2.9a muestra el comportamiento de las pérdidas con

respecto al factor de carga del motor./47

Pérdidas

Pérdidas por RI' y Dispersas

Pérdidas en ¢l Nucleo

Pérdidas por Friccién y Ventilacidn
T 1
0 25 50 75 100

% de Factor de Carga

Figura29a
Comportamiento de las pérdidas
En funcion de la Carga de un motor
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Estas pérdidas se pueden describir en términos de sus caracteristicas como se indica

en la tabla siguiente.

Tabla 2.9b

Tipos de pérdidas y sus Caracteristicas /57

menore§

Y

AN

Porcentaje o Fijas 6 Como
Nombre | del total de Descripcion Variables Reducirlas
pérdidas
Mejorando la
. Energia permeabilidad del
Perdidasenel [ 15 559, |  requerida para Figs | acero (silicio) usando
nucleo magnetizar el ! laminaciones mas
nucleo delgadas,
maodificando la
longitud del nicleo
Pérdidas debidas a la
s . chz:ﬁggr:se Ia: la Usando chumaceras
F”°_°'°’.‘ y 5-15% : rasya Fijas de baja friccion y
ventilacion resistencia del aire, . L
mejorando el disefio
las cuales se de los ventiladores
producen en primer
lugar por el ventilador
Calentamiento Aumentando el
Pardid | debido al flujo de volumen del cobre en
érdidasen e :
25 . 40, | cormente (I) atraves Variables el devanado del
devanado de ° | de Ia resistencia (R) ariable estator, mejorando el
estator del devanado del disefio de las ranuras y
estator. También se usando un aislamiento
conoce como RI? mas delgado
Calentamiento Aumentando el tamafio
Pérdidas en el 15-25% | debido a las pérdidas | variables de las barras
Rotor RI? en la barra del conductoras del rotor y
rotor anillos terminales
Flujo disperso
Pérdidas inducido por las _ Mejorando varios
dispersas 10-20% [ corrientes de cargas | Variables |  detalles en el disefio y
y otras corrientes manufactura
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Aun cuando algunas de estas pérdidas representan una porcién relativamente pequefia
de la energia usada por el motor, su total es significativo, estas pérdidas son un
desperdicio de energia que produce calor. Debido a que el calor producido acelera el

envejecimiento de las chumaceras y del aislamiento, finalmente las pérdidas reducen la

vida del motor y su confiabilidad.

2.12.2 Las pérdidas en el motor por variacion en el voltaje.

La variacién del voltaje existe cuando hay diferencia entre el voltaje de operacion del

motor y ¢l voltaje nominal del mismo.

La variacién del voltaje ocasiona que las caracteristicas de operacion de los motores
cambien, provocando mayores pérdidas.

En la figura 2.10a, se determina el porcentaje de cambio en la eficiencia, factor de
potencia y cotriente, provocado por la variacion de voltaje, el criterio para definir el

porcentaje de variacion en el voltaje fue establecido en la ecuacién (3.5).

Porcentaje de Cambio en las Caracleristicas
operativas del Motor %

Variacion de Voltaje %

—— E —— —
REM Ir Fp I3
~ Figura2.10a
. Porcentaje de cambio en las caracleristicas
5 de operacion del motor

N\
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Como resultado de los bajos voltajes el motor no desarrolla la potencia nominal. El
deslizamiento del motor también aumenta con el cuadrado de la caida del voltaje debido
a esto €] motor gira mas lentamente con una potencia de salida menor./3/

La corriente del motor se incrementa debido a los bajos voltajes, las pérdidas en ¢l motor
estan influenciadas por la RI? y estas sc¢ veran incrementadas, y la potencia de salida se
vera ligeramente disminuida por la caida del voltaje, ya que el par del motor es
proporcional al cuadrado del voltaje y el deslizamiento es inversamente proporcional al
par, por lo cual el motor suftird cambios en su velocidad por el incremento 6 la

disminucidn del voltaje, todo esto se puede apreciar en las siguientes ecuaciones. /5]

2
Tn=To [E’ﬁ] (2.34)

donde:

Tn = el nuevo par por la variacién de voltaje.
To = el par original a voltaje nominal.

Vn = ¢l voltaje de variacion.

Vo = el voltaje nominal.

Ahora bien ¢l deslizamiento se comporta d¢ la siguiente forma.

Sn=So- [E} . [-R—rﬁ) (2.35)
Tn Ro

donde:

Tn = el nuevo par por la variacion de voltaje.
To

¢l par original a voltaje nominal.

Sn = el nuevo deslizamiento por la variacion de voltaje.
So = el deslizamiento original a voltaje nominal.

Rrn = la nueva resistericia del rotor.

. N
Rr = laresistencia original del rotor.



41

Normalmente es verdad que los motores tiendan a operar mas frios a voltajes

nominales, con un 10% de sobrevoltaje el motor estara sobrecargado en

aproximadamente un /0%, la pérdida medular serd de 20% a 30% mas alta que la

normal y esto podra causar que la maquina se sobrecaliente, 3]

Una situacién muy comin de encontrar en la industria es la siguiente:

La Industna cuenta con motores trifasicos de diferentes voltajes desde 220/440-460V
etc., por lo que se debe tener el cuidado de elegir un voltaje adecuado. Es muy comin
encontrar en la industria motores que requieren 460V y el transformador que suministra
el voltaje a ese motor se encuentra en €]l Tap de 440V y si ha esto se le agrega un bajo
FP mas la caida del voltaje en la linea por la RI?, se tendra un motor con un voltaje de
alimentacion menor al cual fue disefiado, por consiguiente la eficiencia de los motores se

vera disminuida a pesar de que se cuenten con motores de alta eficiencia.

En la Industria se debe de tomar en cuenta, que la variacion de voltaje afecta el

desempefio del motor y consecuentemente su eficiencia, solo asi se tomaran medidas a
fondo ante esta problematica.
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2.12.3 Las pérdidas en el motor por desbalance en el voltaje.

Un indicador del desbalance de voltaje entre las fases se puede obtener evaluando la
méxima desviacion del voltaje de linea al voltaje promedio de un sistema trifasico,
dividido entre el voltaje promedio. El desbalance de voltaje provoca un mal
funcionamiento en los motores, la figura 2.11a muestra ¢l factor de ajuste a la eficiencia

del motor por desbalance de voltaje.

De acuerdo al porcentaje del desbalance en el voltaje es el factor de ajuste a la

eficiencia del motor.

El desbalance del voltaje gencralmente es provocado por la mala distribucién de las
cargas monofasicas, un mal funcionamiento en los capacitores, circuitos abiertos en el
lado primario (aunque estos son muy esporddicamente). ¢l criterio para definir el

porcentaje del desbalance en el voltaje fue establecido en la ecuacion (3.10).

z
3
Z
B
8
Q
&
Desbalanceo de Voltaje %
Figura2.l1la
T Factores de ajuste al funcionamiento del motor

N por desbalanceo de voltaje
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Los voltajes desbalanceados produciran corrientes de secuencia negativa, y provocan
un cajentamiento excesivo del embobinado del estator y en las barras del rotor, pero no
produciran potencia de salida util, es necesaria la disminucién de la carga del motor

cuando el desbalanceo de voltaje exceda el 1% como se define en la figura 2.11a /37

En el desbalance de voltaje se presenta una situacién similar como en la variacién del
voltaje, la eficiencia disminuira conforme se incrementen las pérdidas RIZ, ]a potencia de
entrada se incrementara, y el factor de carga cambia provocando disminucion en la
eficiencia, a un valor menor que la nominal. En los casos de Ia variacion y desbalanceo
en el voltaje se tendra un mayor factor de carga en el motor. Como se aprecia la calidad

de la encrgia jucga un papel fundamental para el buen desempefio de los motores.

La idea primordial de mencionar las pérdidas de eficiencia por desbalance estd

enfocada, en que la industria reconozca las consecuencias que provoca el tener este

problema en los voltajes.

Otra situacién por la cual no se tiene un mayor cuidado en la calidad de la energia es
que las pérdidas provocadas por este tipo de problemas son dificiles de cuantificar. En
términos generales ¢l desbalance de voltaje no es relevante cuando no supera el 1.0% de

su magnitud, sin embargo al detectarse alglin problema por desbalance de voltajes

mayor al 1.0%, se debe de corregir inmediatamente. /71]



2.12.4 Pérdida de eficiencia en la reparacion de motores.

Las fallas en los motores tienen con frecuencia su origen en los desperfectos
mecanicos, muchas veces acompafiadas por dafios severos en el aislamiento de los
devanados, por lo que es necesario su reembobinado 6 su sustitucion.

Si bien es técnicamente posible reparar un motor para que mantenga sus condiciones
generales de desempefio, en la préactica se ha demostrado que la eficiencia se reduce en
un promedio del 1 al 2 %, /157 cada vez que un motor se reembobina en talleres
especializados, y porcentajes bastantes mayores en lugares donde no se cuenta con el
equipo adecuado ni personal calificado para realizar las composturas.

Cuando un motor sufre un desperfecto en su devanado y que por ello hay que

reembobinarlo, puede disminuir su eficiencia considerablemente si durante el proceso de

reparacion se presentan las siguientes condiciones:

Calentamiento desmedido del hierro al quitar el devanado.

Dafios en las ranuras al quitar el devanado dafiado y montar el nuevo.
» Diferente calidad y calibre en el alambre.

* Diferente nimero de vueltas.

Dafios a los cojinetes y mal alineamiento.

* Mayor tiempo de secado final.

Por esto es importanie que cuando un motor sea reparado los trabajos los efectie
personal calificado para garantizar que la compostura sea realizada correctamente y que
los materiales empleados sean de calidad igual o superior a los originales. Un motor
reembobinado al ser instalado nuevamente, gastard mas energia que antes, por esta

razon puede scr mas econémico sustituir un motor que mandarlo a reembobinar.
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2.12.5 Efectos de las armoénicas en los motores de induccidn.

Fundamentalmente las arménicas producen en los motores de induccion efectos de
pérdidas y la disminucién en el par generado.
Si el voltaje que se alimenta a un motor de induccién contiene componentes arménicas,
entonces se incrementan sus pérdidas de RI? en el rotor y el estator, pérdidas en el micleo
{eddy e histéresis) y pérdidas adicionales, en tanto que las pérdidas de friccion y
ventilacién no son afectadas por las arménicas. En forma més detallada se presenta el

siguiente analisis de las pérdidas.

Pérdidas RI? en el estator: al operar estas maquinas de induccién con voltajes de
contenido armoénico no solo aumentan estas pérdidas por el efecto piel que incrementa ¢l

valor de la resistencia efectiva, sino que también aumenta ei valor de la corriente de

magnetizacion, incrementandose aun mas las pérdidas R/

Pérdidas RI? en el rofor: estas aumentan de maneras mas significativa que las anteriores,
por el disefio de la jaula en los motores de induccion que se basa en el aprovechamiento
del efecto piel para el arranque. Esta resistencia aumenta en forma proporcional a la raiz

cuadrada de la frecuencia y por ende las pérdidas.

Pérdidas del nicleo: estas pérdidas son en funcién de la densidad de flujo ¢n la maquina.

Estas aumentan con excitaciéon de voltaje no senoidal puesto que se tienen densidades
de flujo picos mas elevadas, sin embargo su aumento es menor que las pérdidas
mencionadas anteriormente e incluso son mas dificiles de cuantificar.

Pérdidas adicionales: son muy dificiles de cuantificar aun bajo condiciones de voltaje

senoidal. Al aplicar voltajes no senoidales, estas aumentan en forma particular para cada

maquina.
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Referente al par en el motor de Induccion. Las armoénicas de secuencia positiva
producen en el motor de induccidén un par en ¢l mismo sentido de la direccion de
rotacion, en tanto que las de la secuencia negativa tienen el efecto opuesto.

En caso de que se tenga conectado ¢l neutro, el par producido por las armdnicas multiplo
de tres es igual a cero; dependiende del contenido arménico del voliaje aplicado, el par
promedio de operacidn puede verse disminuido considerablemente sin embargo en la
mayoria de los casos el efecto producido por las arménicas de secuencia negativa se
cancela con el efecto de la secuencia positiva por lo que su efecto neto en el par

promedio puede despreciarse.

En la interaccion de las corrientes arménicas del rotor con el flujo de entrehicrro de
otra arménica se producen pares (T) pulsantes en los motores, lo que puede afectar a la
calidad del producto donde las cargas de los motores son sensibles a este tipo de
variaciones. Estos pares (T) pulsantes también pueden excitar una frecuencia de
resonancia mecanica lo que resultaria en oscilaciones que pueden causar fatiga en la
flecha y otras partes mecéanicas conectadas.

En alpunos casos la magnitud de estos pares es generalmenie pequefia v su valor

promedio tiende a cero. /6]
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CAPITULO 3

CALCULO DE LA EFICIENCIA

3.1 Introduccidon

En este capitulo se analizan las ecuaciones con las cuales es posible determinar la
eficiencia de los motores de induccion en funcidn del deslizamiento, y se calcula
también la eficiencia a cualquier factor de carga con una interpolacioén cuadratica, este
capitulo esta enfocado en establecer las bases para la realizacién de una metodologia a la

medicion de la eficiencia de los motores de induccién tipo jaula de ardilla (trifasicos).

Se establecen las ecuaciones y los aspectos relevantes en la calidad de la energia,
debido a que juega un papel primordial en el comportamiento de la eficiencia de los
motores de induccion, ya que €sta puede disminuir considerablemente de presentarse
este problema, otro punto en consideracion para determinar la eficiencia son los ajustes
por la variacién y desbalance en el voltaje, también se considera la variacion en la
frecuencia porque esta afecta al método de deslizamiento y a su vez provoca un
resultado errdneo al calcular la potencia de salida.

El efecto de las arménicas en los motores ¢s dificil de cuantificar, el método propuesto
no establece las ecuaciones para determinar las pérdidas por armonicas. Pero esto no

limita la medicién de la eficiencia a los motores con estos tipos de problemas,

A"
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3.2 Comportamiento del deslizamiento en motores de induccion.

El factor de carga medido por el deslizamiento de un motor es aproximadamente
proporcional a la carga del mismo, esto es debido a que la potencia de salida Ps viaja a
una velocidad asincrona, la del rotor Nr como se puede apreciar en la ecuacion (2.21),
debido a que la velocidad del rotor varia conforme a la carga del motor de induccioén, la
velocidad Nr tendra un deslizamiento (con respecto a la velocidad sincrona del motor)
provocado por las pérdidas y la carga del motor, ya que el deslizamiento del motor es un

reflejo de la carga del mismo.

La siguiente figura muestra el comportamiento del deslizamiento del motor y la
potencia de salida en la flecha, a pesar de no ser iguales, conociendo ¢l deslizamiento se
puede predecir con cierta certeza la potencia mecdnica de salida del motor, ¢l método de
deslizamiento sirve para conocer ¢l factor de carga del motor e indirectamente calcular
la eficiencia, considerando ciertas restricciones y limitaciones.

La figura 3.1a muestra la potencia de salida en pu’s.

Hp de Sakda(pu)

-»— Hp de Salida —— Deslizamiento

. Figura 3.1a
AN Motor de Induccitn clase B
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3.3 Comportamiento del deslizamiento por variacion de frecuencia.

La velocidad sincrona del motor esta dada por la ecuacion (2.3) la cual establece la
relacion entre la frecuencia y el nimero de polos del motor, la frecuencia puede sufrir
una variacién de +/-0.8%, (alrededor de +/- 0.5 hz, variacion basada en contratos de
suministro de energia eléctrica que establece CFE con la Industria).

Esta variacién provoca cambios en la velocidad sincrona del motor, por consiguiente su
deslizamiento de operacidn sera mayor ¢ menor viéndose afectado por la variacion de la
frecuencia, asi mismo el célculo de! factor de carga no sera preciso.

La grafica 3.2a, muestra el comportamiento de un motor de induccion de 4 polos en el
cual se simuld la variacién de la frecuencia y se observdé como ésta, afecta a su
velocidad sincrona, de presentarse esta variacion en la frecuencia y si no se considera
para ¢l céleulo del factor de carga con ¢l método de deslizamiento, se tendra un error en
el calculo antes mencionado como se puede apreciar en la siguiente figura.

Se considerd un motor de 5 hp a (1725 rpm nom.), velocidad de operacion: 1760 rpm.

Variacién en la Velocidad Sincrona (rpm)
*_
% de Error en Factor de Carge

Vanacion de la Frecuercia

Figura 3.2a
Comportamiento de] motor clase B
3 hps 4 polos
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3.4 El método de deslizamiento.

De acuerdo a la figura 3.1a, el factor de carga medido con el deslizamiento del motor
es aproximadamente proporcional a la carga, por ¢jemplo, si el motor opera a % de
carga es alrededor de un 75 % de su deslizamiento a plena carga, a ¥ carga tiene un 50%
del deslizamiento a plena carga etc. (esto es debido a que ambas son lineales)

La formula para calcular la carga de operacion a partir del deslizamiento es;

Deslizamiento operacion

(%) Fe = 100 3.1)

Deslizamiento al e

donde:
Deslizamiento de Operacion es ( Ns- Nr-operacion)
Deslizamiento a plena carga es ( Ns - Nr-plena carga)

Por lo tanto, ¢l factor de carga con el método de deslizamiento es expresado en la

siguiente formula

FCump = M (3.2)

Ns — Nroo% caga)

Conociendo el factor de carga en la flecha del motor se puede considerar que la

potencia de salida sera:

Ps=FCuvr-Prnom (3.3)

donde

Peavt es el factor de carga ajustado por la variacion de la frecuencia
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La velocidad a plena carga es aquella que el motor desarrolla cuando se encuentra a
potencia nominal. Generalmente esta informacidn se obtiene de los datos que el
fabricante establece. En la ecuacion (3.3) se identifica la potencia nominal como
“Prom” la cual es expresada en HP 6 KW. Como se sabe este método no es 100%
preciso principalmente por las pérdidas rotacionales 6 de friccion en la chumacera de

los motores y la variacién de la frecuencia, que se pueden presentar y afectar al

deslizamiento del motor.

3.4.1 Ajuste en la carga por variacion de la frecuencia.

La variacién en la frecuencia puede afectar a la medicion del deslizamiento del motor
debido principalmente por la variacién de la velocidad sincrona.

La formula para ajustar la carga por la variacion de la frecuencia esta expresada en la

siguiente ecuacion:

FCur = Nsavr — Nt (operacion) 3.4)

Nsoonz — NF(100%carga)

donde:

Nsuwx-  es la velocidad sincrona ajustada a la frecuencia que se tenga en el preciso
momento de la medicién del motor, ecuacién (2.3)

Nr- operacion.- es la velocidad que se obtenga de la medicion del motor

Nsean.- €s 1a velocidad sincrona a 60 hz, ecuacién (2.3)

Nr plena Carga.- es la velocidad a plena carga del motor la cual aparece en los datos de

placa del mismo.

h 150360
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3.4.2 Ajustes en la eficiencia por variacion de voltaje.

La variacion del voltaje, es la relacion que existe entre el vollaje nominal con
respecto al voltaje promedio de operacion entre fases y se obtiene mediante la siguiente

gxpresion:

U AVY = Voltaje pram:edio o Entre fases _1l-100 (3.5)
Voltaje nominal

Donde el voltaje promedio 6 voltaje promedio de fases, esta dado por la siguiente

expresion. (estos voliajes estdn expresados en valores rms)

Vo -+ @2+ ¢7s-0)] (2.6a)
3
6
V promedio de fases = )+ (V’;) + )] (3.6b)

Por lo tanto ¢l voltaje entre fases sera:

Voltaje enire fases = \/§ memedm de foses (3.1

Una vez obtenido el ajuste al porciento de la variacion de voltaje se procede a
consultar en la figura 2.10a, la cual determina el porcentaje de cambio en la eficiencia

del motor.
N
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3.4.3 Ajustes en la eficiencia por desbalance de voltaje.

El desbalance de voltajes es la diferencia entre el voltaje maximo y el voltaje

promedio 6 entre el voltaje promedio y el voltaje minimo, tal y como s¢ puede apreciar

en la siguiente ecuacion.

MD at promedio = (Voltaje maximo—Voltaje promedio) (3-8)
6
MD a promedio = (Voltaje promedio —Voltaje minima) (3.9

donde:

MDoatpromedio s 1a maxima diferencia al promedio.

Voltajepromedio es el voltaje promedio entre fases de acuerdo a la ecuacion. (3.6a).
Voltajemaximo €3 el voltaje méximo entre fases.

Voltajeminimo €5 el voliaje minimo entre fases.

Por lo tanto la ecuacion del ajuste al desbalance de voltaje queda expresada de la

siguiente forma:

(3.10)

%ADV =
° [Voltaje promedia

MD o promedio ]

ADV  es el ajuste al desbalance de voltaje.

Si las fases presentan desbalance de voltaje, la eficiencia junto con las caracteristicas
del niotor disminuird conforme aumenta el desbalance, como se puede apreciar en la
figura 2.11a.
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3.5 Célculo de la eficiencia a los motores de induccién.

Una vez definidas las ecuaciones de los ajustes a la eficiencia de los motores de
induccion, el paso a seguir es expresar las ecuaciones donde se utilizaran los ajustes
antes mencionados.

La eficiencia del motor esta definida de la siguiente forma.

Yismp = — (3.11)
e

donde:

Pe es la potencia de entrada al motor, la cual serd medida con un analizador de redes
que se conectard a la alimentacion del motor.

Ps es la potencia mecanica de salida del motor, expresada en la ecuacién (3.3).

o €8 la eficiencia medida utilizando el método de deslizamiento.

Con el deslizamiento se conocera la carga del motor y este deslizamiento se podra ver
ligeramente afectado por la variacidn del voltaje y el desbalance del mismo, el mayor
problema se reflejara en la potencia de enirada que se medira (Pe) debido principalmente

a las pérdidas de RI?, y por consiguiente la eficiencia disminuira.

La idea primordial de realizar un ajuste en la eficiencia, es analizar las areas de
oportunidad que se tienen para mejorar la eficiencia del motor, sin la necesidad de

cambiar un motor estandar por uno de alta eficiencia.
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La eficiencia renm €s menor que Mauwdz debido a que la eficiencia medida con el
método de deslizamiento se ve afectada directamente por la variacién y desbalance de
voltaje, por lo tanto la ecuacion para determinar la eficiencia ajustada se expresa de la

siguiente forma:

1
Fausiada = [Fsmp + (Fiwwan - AVY)] + [m - 1} (3.12)

donde:
ADV es el ajuste por desbalance de voliaje, ecnacion (3.10).

AVV cs el ajuste por variacion de voltaje, ecuacion (3.5).

El ajuste a la variacion de la frecuencia no se considera en estas ecuaciones, ya que es

un ajuste aplicable al factor de carga del motor y estd considerado en la ecuacion (3.3).
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3.6 Calculo de la eficiencia por interpolacién de segundo grado.

Para realizar una interpolacion de segundo grado, se requieren conocer tres puntos
para determinar una pardbola, cuya ecuacion general es: y=ax*>+bx + c.
En este andlisis la ecuacion general se puede expresada como: y = ax?+ b, donde
v = Ly (pérdidas del motor).
x = FCp-i0009 (factor de carga del motor).
La grafica 3.3a, muestra el comportamiento de las pérdidas de un motor de induccidn,
esta grafica tiene forma de parabola debido a las pérdidas variables por la R/%.
Con este principio de operacion se calculan las ecuaciones para determinar las pérdidas
de un motor a diferentes factores de carga; conociendo los coeficientes @ y b se habran

calculado las ecuaciones y se conoceran los puntos por los cuales pasa la parabola.

Luoo%) = a-X%IOO%)'i‘ b

Lnoey= a X(0-100%+ b

—

Pérdidas (vy)

y=ax+b

a = pérdidas variables
- badimend Nicko D = pérdidas fijas

_______________ P fidaeny Vedlwian ™ X = factor de carga

0 > » L 10

% de Factor de Carga (x)

Pérdidis por RI y Dispersas

Figura 3.3a
Grifica del Comporiamiento de 1as pérdidas
En funcion de la carga de un motor
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 Con el procedimiento que a continuacién se detalla se puede estimar la eficiencia a
cualquier porcentaje de carga, con una muy aceptable precision.

Se requiere conocer dos puntos de eficiencia del motor a cualquier tipo de carga, el
primer punto de eficiencia sera el dato de placa que proporciona el fabricante, el otro

punto de eficiencia es el que se obtenga con la medicion del método de deslizamiento.

Se obtendran las pérdidas a plena carga y también las pérdidas al porcentaje de
carga medido con el método de deslizamiento, como lo muestran las siguientes

ecuaciones.

Law = Pnnm(kW)‘[ ! —1] (3.13)
F1(100%)
1
Lwsnspy = Prom{kw) - Feave [ - 1] (3.14)
Firnip

Las pérdidas en los motores son de dos tipos: las fijas y las variables. Las fijas como

su nombre lo dice no cambian en funcién de la carga mientras que las variables cambian
en funcion de (RI?).

Por lo tanto las ecuaciones para determinar el porciento de pérdidas en funcion de la

carga son expresadas bajo el principio de operacién que muestra la figura 3.3a

Loowyy = a-(Fcom)® +b (3.15)

Lewsm) = a-(Fear): +b (3.16}



donde:

a = pérdidas variables.

b = pérdidas fijas.

Feaomg = 1.0.

FCuavr ecuacion. (3.4) y mam ecuacion (3.11).

Por lo tanto:

Lo =a+b 317

Luwwmp = a-(Fexar)® +b (3.18)

Despejando las pérdidas variables en las ecuaciones (3.17) y (3.18.)

Laoowy — Loy = (1 - FC%AVFZ) -a (3.19)

Las pérdidas variables son:

g Loy — Leespy (3.20)
(1— Fewar?)

Las pérdidas fijas quedaran de la siguiente forma:

b = Laoww) —a (3.21)

38
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Se puede concluir que el punto b’ representa las pérdidas fijas por unidad de potencia

en (pu’s) a plena carga.

b
b'= 322
Loy (322
las pérdidas variables en valor unitario son:
a=(1-5'") (3.23)

Ahora es posible obtener una formula para las pérdidas a cualquier factor de carga

desde cero hasta plena carga y esta expresada por la siguiente ecuacion:
Ly = Luoow) - [a'-(FC(o —100w)” + b'] (3.24)

La eficiencia para cualquier factor de carga (Few-10m) quedaria de la siguiente manera;

n= : (3.25)

Ly +1
Feo - 100y - Pron{ Kw)

donde:

Fcw-00 es ¢l factor de carga de la eficiencia a la cual se quiere conocer.
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CAPITULO 4

METODOLOGIA DE LA MEDICION

4.1 Introduccion.

La medicion de la eficiencia en los motores de induccidn en especial los del tipo jaula
de ardilla, se nmide utilizando la metodologia descrita en la norma mexicana.
NOM-016-ENE-1997, en este método se¢ mide indirectamente las pérdidas dispersas, ya
que estas pérdidas son dificiles de cuantificar y varian en forma particular para cada

motor de induccidn.

En este capitulo se describe la forma en la cual s¢ mide la eficiencia de los motores
de induccién utilizando la metodologia que se describird a continuacion, con este
método sera posible estimar la eficiencia con cierta precisién, este servira como una
buena referencia para conocer a qué eficiencia estan trabajando los motores de induccion

En este capitulo se establecen las limitaciones y restricciones del método propuesto.

La idea primordial es el desarrollar un método para medir la eficiencia a motores de
inducciodn tipo jaula de ardilla que sea practico, sencillo, que no implique el dejar fuera

de servicio la unidad, y ademas ayude a evaluar el desempefio del motor,
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4.2 Procedimiento para la medicion de la eficiencia.

La finalidad de detallar el procedimiento para la medicion de la eficiencia es el
establecer las bases de la medicién, definir las limitaciones y restricciones de la misma.
A continuacién se describe el procedimiento y la metodologia a seguir para efectuar la

medicién a los motores de induccion tipo jaula de ardilla.

Puntos claves de la medicion

(1) Identificar ¢l tipo de motor (Jaula de Ardilla trifasico).

(2) Identificar el ciclo de trabajo del motor (constante — variable).

(3) Recopilacion de datos de placa del motor, tabla NO.1 (Anexo).

(4) Medicion de los pardmetros eléctricos y de la velocidad del rotor (4.6, 4.7).
(5) Registrar las mediciones obtenidas en tabla N0O.2 (Anexo).

Toda la informacion recabada serd procesada por un programa disefiado para la
evaluacibn de la eficiencia y el desempefio de los motores, escrito en lenguaje

MATLAB [13], 1a figura 4.1a muestra algunos de los puntos claves de la medicién.

- T \J],J%Jih@q%

4 " e S <X
= O T O /j 3
e 2 o

Figura4.1a
Puntos claves para la
. medicion de la eficiencia
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4.3 Identificacion del tipo de motor. (1)

Los motores de induccién por sus caracteristicas de disefio se clasifican en dos tipos,
jaula de ardillay rotor devanado.
El método propuesto para la medicién a la eficiencia del motor de induccidn esta
enfocado en los motores de jaula de ardilla, debido principalmente a que el rotor
devanado ¢s un motor que puede ser manipulada su velocidad de operacion, la

clasificacién del motor generalmente se obtiene en el dato de placa.

4.4 Ciclo de carga del motor. (2)

Para medir la eficiencia de los motores de induccion tipo jaula de ardilla es necesario
tener identificado el ciclo de trabajo de los motores, principalmente porque la eficiencia

varia conforme a la carga del motor.

El ciclo de carga del motor puede ser constante 6 variable.

Ciclo de carga constante.

En este ciclo de carga en particular, la medicion de la eficiencia se puede realizar sin
ningin problema, €s necesario un pequefio lapso de tiempo para registrar los parametros
obtenidos por la medicidén; como se ha mencionado con anterioridad, se requiere la
eficiencia en un determinado factor de carga y después s€ utilizara la interpolacién de

segundo grado para conocer la eficiencia al cualquier factor de carga.
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Ciclo de carga variable.

Cuando el ciclo de carga sea variable es importante tenerlo bien identificado.
Generalmente estos ciclos de carga son repetitivos, es posible que un ciclo de trabajo
dure 15 minutos, y después de este tiempo el ciclo de carga se repita, consumiendo
aproximadamente la misma energia eléctrica en cada ciclo.

Es necesario conocer el factor de carga del motor para calcular la eficiencia, se requiere
que ¢l motor mantenga la carga por un lapso de 5 a 10 segundos, para poder registrar las
mediciones.

Cuando el ciclo de trabajo del motor sea muy rapido, ¥ no se puedan registrar las
mediciones, no serd posible medir la eficiencia a los motores, siendo ésta una de las

varias restricciones del método.

4.5 Datos de placa del motor. (3)

En los datos de placa de los motores de induccién se obtendran las caracieristicas de
operacién que son particulares para cada uno de los motores.
Uno de los datos de placa mas relevantes es la velocidad a plena carga de motor, la cual
serd necesaria para determinar el factor de carga del motor con el método de
deslizamiento, y después estimar la potencia de salida.
Sin esta informacidn no es posible medir a la eficiencia con ¢l método de deslizamiento.
No es dificil encontrar motores que no cuentan con su placa de datos, debido
principalmente al deterioro del motor que provoca que esta informaciéon no se pueda
apreciar 6 bien que ya no tenga la placa de datos.
En el Anexo, se incluye un formato de recopilacion de informacion (Tabla Al. 1), para

recabar los datos de placa necesarios para realizar la medicion de la eficiencia de los

motores de induccion.
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4.6 Medicion eléctrica. (4)

Para poder evaluar un motor es necesario medir sus parametros eléctricos. La
efectividad de las mediciones dependerd de la precision, forma y condiciones en que
¢éstas sean tomadas, por lo que habra que cuidar que las mediciones se realicen cuando la

operacién del motor sea representativa o tipica de su operacidon normal,

Cuando los motores tienen ciclo de trabajo con carga constante, como lo seria en el
caso de los motores para bombas, abanicos de aire, motores de aires acondicionados,
etc., es suficiente medir con un analizador de redes en un lapso de tiempo determinado,
para los motores que operan con carga variable se recomienda tener bien identificado el

ciclo de trabajo, ademds es necesario el registro de los parimetros en un instante de

tiempo.

Otro aspecto importante, es el punto donde se hagan las mediciones. El punto de
medicién més adecuado en el motor es la caja de conexiones, en este punto se miden las
condiciones reales de alimentacién del motor, ademas se pueden realizar las mediciones

trifasicas que se requieren.

Para realizar una correcta evaluacion de los motores es necesario medir los siguientes

parametros eléctricos:

= Corriente por fase: I, Iz, I3 (Amperes).

»  Voltaje entre fases: V.2, V1.3, V2 (Volis).

= Factor de potencia trifasico. (%FP)

= Potencia activa trifasica: Potaciva (kW).

* Distorsion de Arménicas en voltajes THD (%).

»  Frecuencia (Hz).
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4.7 Medicion de la velocidad del rotor. (4)

Esta medicion se realiza simultaneamente con la medicion eléctrica, las condiciones
de la medicion se deben de realizar con las referencias antes vistas.
La velocidad del rotor se medird con un tacometro digital €l cual tiene un margen de
error de = (.025%, En nuestro caso, ¢l tacémetro tiene las opciones de medir en contacto

con la flecha 6 sin contacto, es decir en forma optica

La medicion de la velocidad del rotor se realizara en el abanico del motor el cual esta
sujeto a la flecha, y viaja a la misma velocidad del rotor.
D¢ no ser posible esta medicion se medira en el lado de la flecha con la opcidn sin
contacto (dptica).
Para los motores con ciclo de carga constante se medird la velocidad en un lapso de
tiempo, y en los motores que operan con carga variable se recomienda tener identificado
el ciclo de trabajo ya que se requiere el registro de los parametros en un instante de

tiempo, (aproximadamente de 10 a 15 segundos).

Para realizar una correcta evaluacién de los motores es necesario medir y obtener los

siguientes datos.

= Velocidad del rotor (rpm).
= Deslizamiento del motor.

= Factor de carga del motor por el método de deslizamiento.
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4.8 Registro de mediciones. (3)

Durante las mediciones eléctricas v la del rotor, es muy importante ¢l registrar los
parametros de estas mediciones simultaneamente, ya que la medicién de la eficiencia
depende de la exactitud del registro de éstos datos.

Si la carga del motor es constante, es decir, que no exista variacion en la potencia, se
recomienda realizar al menos cinco lecturas y obtener el valor promedio de las
mediciones, al utilizar los valores promedios resulta dificil identificar los errores en las
mediciones individuales y se pueden obtener resultados erroneos, por esta razén es
importante que se tomen las lecturas durante los mismos valores de potencia y s¢
tengan en cuenta todas las consideraciones antes vistas.

Los registros obtenidos deberan capturarse en la tabla Al.2 (4nexo).

Todos los registros obtenidos seran procesados en un programa disefiado en Matlab, el
cual resolvera las ecuaciones y férmulas necesarias para poder obtener la eficiencia y las

caracteristicas del desempefio del motor.

El instrumento de medicién recomendado para medir los motores es un analizador de
redes eléctricas en conexidn trifasica. Este equipo mide los siguientes parametros:
corriente, voltaje, factor de potencia, potencia activa, potencia aparente, potencia

reactiva, frecuencia y la distorsion armonica, tanto en voltaje como en corriente.

El instrumento de medicion recomendado para medir la velocidad de los motores es
un tacometro digital. Este equipo mide la velocidad en revoluciones por minuto, también
ticne una opcidn de medir y almacenar la velocidad méxima, minima y promedio.

Todos los equipos utilizados son calibrados anualmente para eliminar errores en la

medicion y/o registros.
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4.9 Pruebas Realizadas.

Para poder tener un mejor resultado en la medicion de la eficiencia se realiza una
prucba de ensayo, después de analizar los resultados obtenidos y comprobar que todo la
investigacion antes hecha es confiable, se puede proceder a realizar pruebas en campo,
llamadas también casos de estudio, estas son las pruebas a los motores instalados en la
planta.

Para la realizacidn de estas pruebas se utilizaran los siguientes equipos:

=  Analizador de redes (kw).

= Tacoémetro digital (rpm).

= Freno magnético (6.2 Lb-pie).

= Motor Baldor Alta Eficiencia (1.5hp).
= Secuencimetro de fase.

=  Multimetro de gancho.

El procedimiento a utilizar para registrar la medicidn, es el descrito con anterioridad
en este mismo capitulo, solo se realizan algunos cambios debido a que en este tipo de

pruebas se puede controlar el deslizamiento del motor. S=1 6 S=0

De esta forma se conoce el valor de la eficiencia a cualquier tipo de carga.
Utilizaremos la corriente nominal del motor, la cual representara el 100% de la carga,

considerando que el voltaje de alimentacién al motor es su voltaje nominal.

Al registrar la capacidad nominal de amperaje en el motor, se establece que en ese
punto ¢l motor entrega su maximo rendimiento y la velocidad registrada sera ahora
nuestra velocidad a plena carga, esta velocidad debera ser ignal é similar a la velocidad

de plena carga del motor que aparece en los datos de placa.
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Para conocer los demas factores de cafga se utilizard el método de deslizamiento,
despejando la velocidad del rotor de la ecuacién. 3.2, (esta velocidad es la que desarrolla
el motor a un determinado factor de carga), la férmula quedard expresada de la signiente

manera.

NFrw - 1000 = [(Nr - NS)- Feo - mo%)]+ Ns 4.1)

donde:

Nr-100) es 1a velocidad del motor a un determinado factor de carga
Nr es la velocidad que desarrolla el motor al /00% de su amperaje nominal
Ns es la velocidad sincrona del motor

Fewpaew) es el factor de carga en el cual se realizan las mediciones.

Para la realizacion de la prueba se mide la eficiencia al 25,50,75,700 y 125% de la carga
del motor, el fabricante de motores Baldor proporciona la eficiencia del motor, a los
porcentajes de carga antes mencionados, esto sirve como referencia para conocer la

exactitud del método propuesto.

La figura 4.2a muestra el motor de induccién y el freno magnético que se utiliza para

las pruebas, asi como los datos de placa.

P B SRCHG

Figura4.2 3
Motor de Alia Eficiencia
Baldor 1.5 hps, 4 polos y freno magnético
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La Identificacion de los puntos claves en la figura 4.2a son:

(1) Caja de conexion para la medicion de la potencia de entrada (Pe).
(2) Datos de placa.

(3) Medicion de la velocidad del rotor.

(4) Mecanismo de frenado.

(5) Bobina magnética.

(6) Tabla para la fijacion del equipo.

(7) Potenciometro para la variacién del magnetismo a la bobina.

La figura 4.2b muestra el Diagrama de Flujo del procedimiento de prueba

L Verifica
| '
nido Secienga &
Alimentacin
Realizar la misma prueba
] apoxcentajes de caga
] fatiantes wnoalawz)
Recopila
Infomacikn
Tada No1

\

Realza Conexiinelmstla

Analizador de Redes
Futa wnaalavez
usando ia
Ec 44
i
Enerear Maa
e Induccikn
¥ 1
Ajusta Pdemiometro h M edir . Termina
o i =8 Vekciad Mediciones al Procedime enin de
akanzarla nom. dd Mo rem) ™ e
) Tacsmetro dgital 125,100, 75,50y 25% Medicin
deCarga?

TadaN)2

Figura 4.2b
Diagrama de Flujo
del procedimiento de pruebas

\
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Observaciones de la prueba

* Se utilizé un multimetro de gancho para medir la frecuencia del motor. En esta
prucba no se requiere el programa hecho en lenguaje MATLAB ya que solo se enfocod

a medir la eficiencia del motor.

= El voltaje de alimentaciéon al motor fue el nominal, por lo cual no se tienen los

efectos secundarios en el motor por un bajo voltaje.

» No existio desbalance en el voltaje durante la realizacidn de la prueba.

» La frecuencia varid entre 59.99 - 60.01 hz. por lo cual el efecto en la velocidad fue

despreciado.

En la figura 4.2¢ se detalla el diagrama esquemadtico de la prueba para un mejor

entendimiento.

3

[1] Secuencimetro de fase, [2] Analizador de redes. [3] Multmetro de gancho, [4] Motor de mduccién Baldor.
{3] Freno electromagnéuco, [6] Tacomerro digital

Figura4.2¢
Dhagrama esquemético
de prueba
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4.10 Resultados obtenidos

Las eficiencias obtenidas en cada uno de los porcientos de carga antes mencionados,
se compararon con las eficiencias proporcionados por el fabricante del motor.
Con los resultados obtenidos se utiliza la interpolacion de segundo grado, y se obtiene la
eliciencia del motor utilizando solo la informacion del 100 y 75%. de la carga del motor,
como s¢ aprecia en la tabla 4.3a.
Se incluyen los resultados del célculo a la eficiencia utilizando ecuaciones de segundo

grado (CEESG).

Tabla 4.3a

Resultados de la prueba realizada.

Pruebas Realizadas
% Factor de Carga de la prueba
Pardmeiros 23 30 75 160 {25
Corriente de linea 2.52 2.90 3.46 4.20 4.86
Factor de potencia (%) 36 57 71 78 83
Velocidad del rotor (rpm) 1787 1774 1762 1749 1736
Potencia de entrada (KW) 0.361 0.658 0.978 1.30 1.60)
Potencia de salida (pu's) 0.25 0.50 0.75 1.00 -~
Deslizamiento (S) 0.0072 0.0144 0.021!} 0.0283 0.0356
Eficiencia medida MD 77.49 85.03 85.76 83.75 --
Eficiencia Calculada Int.? 76.47 84.06 83.76 83.75 85.05
CEESG 80.63 &6.11 87.72 87.40 86.41
Eficiencia del Fabricanie 79.70 86.40 87.70 87.40 86.70
% de Error en la Eficiencia

25 50 73 100 125
Efi. medida MD Vs. Fabricante 2.770 1.585 2.212 1887 --
Eficiencia Int? Vs. Fabricante 4.052 2.708 -= - 1.903
CEESG Vs. Fabricante 1133 0337 00622 - 0.334
Observaciones
Eficiencia medida MD
es la eficiencia medida uiilizando el método de deslizamiento
Eficiencia Calculada Int % Eficiencia del Fabricante Int.?
es el cdlculo de la eficiencia wtifizando la interpolacion
de segundo grado
(CEFESG es la eficiencia calculada con ecuaciones de segundo grade (ANFX0 No.3)

£
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Las graficas 4.3b muestran los resultados obtenidos de las pruebas realizadas, asi
como también una comparacion entre las eficiencias del método de deslizamiento, la
eficiencia calculada con ecuaciones de segundo grado (CEESG) y la eficiencia que
propoiciona el fabricante del motor, otra grafica compara la eficiencia calculada por la
interpolacién de segundo grado contra la eficiencia del fabricante y el CEESG
También se observa en estas grificas el comportamiento del factor de potencia y la

corriente de linea con respecto al factor de carga del motor.

Medicion MD[*] Fabricantefo] CEESG[x] Int.q*] Fabricante[o] CEESGIx]
0.88 — — ; 0.88 . .
0.861 , : 0.86 L
+ il M
0.84 ! 0.84 +
o .=
[&] O
5 0.82 082
(5] 2
= =
“ o8 “ 08
0.78- 0.78!
076 — 076
20 40 60 80 100 0 50 100 150
Factor de carga Factor de carga
Factor de Potencia Coniente de Linga
90 5
80 - 45
70 g
z g 4
ig 60 . -y
8 Lis ,
50-
40 3 .
30 25 —+
0 50 100 150 0 50 100 150
Factor de carga Factar de carga
Figura 4.3b

Graficas ilsl resuliado
de las pruebas
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4.11 Casos de Estudio.

Una vez realizadas las pruebas en las cuales queda demostrado que si bien el método
no es exacto, pero puede dar una buena referencia de la eficiencia a la cual trabajan los
motores de induccion, hay que destacar que fue una prueba muy controlada ya que los
voltajes y las corrientes fueron los adecuados.

Ahora se¢ realizan las pruebas a los motores dentro de la planta é dicho de otra manera
los casos de estudio, se mediran tanto los motores con carga fija como los de carga
variable, por ser los tipos de cargas que se pueden presentar.

Todos los resultados obtenidos y el analisis se discutiran en el siguiente capitulo, por lo

cual solo se describird y documentara la medicidn.

CASO No.1.
Motor bomba (Torre de Enfriamiento).

Para este tipo de caso en particular, el método propuesto es ideal para medir el
desempefio y la eficiencia del motor, ya que se puede variar el flujo de agua que el
motor esta mandando a la torre de enfriamiento, esto varia la potencia de salida del

motor y a su vez la carga de trabajo.

Se utiliza ¢l método descrito en las pruebas realizadas con anterioridad, el cual se
enfoca a variar la carga del motor hasta que alcance su corriente nominal, en ese punto
se registra la medicion de la velocidad del rotor.

En este caso de estudio se registraran todos los datos necesarios para poder medir la

eficiencia y el desempefio.
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Procedimiento de la medicion.

1. Se recopila la informacién necesaria de los datos de placa del motor de acuerdo a la
Tabla No. Al. 1 (Anexo).

2. Se verifica la secuencia de fase para conectar apropiadamente el analizador de redes.

3. La medicién de la velocidad del rotor se realizé en el abanico del motor por lo cual
se desacopld la tapa trasera para medir la velocidad.

4. Se ajusta la valvula de paso hasta que el motor alcance su corriente nominal, una vez
alcanzada la corriente nominal se registra la velocidad del motor y todos los
parametros necesarios de acuerdo a la Tabla No.Al. 2 (Anexo).

5. Se restringe el paso del agua cerrando la valvula hasta que el motor alcance su
velocidad de operacion al 75% de su carga de acuerdo a la ecuacién 4.1 (se
registran los parametros obtenidos).

6. Se realiza la misma prueba al motor bomba al 50 y 25% de la carga, toda la

informacion es registrada en la tabla A1.2

La figura 4.4a, muestra los puntos ¢lave de la medicion,

e
—r— ! ;ﬁﬁ
ll ’ﬁﬁg L“i:rtj H:Ir L oo

[1iDatos de placa del motor, {2} Caja de conexion para medicion de Pe, [3]Medicion de la velocidad del rotor,
[4]Vaboula de paso de agua la cual se utilizé como ajuste de la carga o motor

Eigura 4 4a
Puntos claves para la medicitn
del moter bomba
oY
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Observaciones de la medicion.

= El voltaje de alimentacién al motor no era su voltaje nominal tenia una variacion de

un 4% con respecto al nominal.

* No existié desbalance de voltaje durante la realizacion de la medicién por lo cual no

se tiene los efectos secundarios por este tipo de problemas.
» La frecuencia no varié por lo cual el efecto en la velocidad fue despreciado.

s Al cerrar toda la véalvula de paso se observé que el motor trabajaba al 30% de su
capacidad debido a que esta conectada a la transmisién de la bomba por lo cual el

motor nunca opera en vacio.

=  Se utilizd este mismo procedimiento para medir mas motores tipo bomba pero no se

documenta la medicidon por ser muy parecida.

CASO No.2

Motor de Compresor (Compresor de Aire).

En este caso de estudio, la medicion de la eficiencia y ¢l desempeiio del motor se
realizaran con la carga variable, se pude medir los parametros requeridos ya que la carga
varia por lapsos de hasta 43 segundos, y no sera posible medir la eficiencia a diferentes
factores de carga, por lo cual solo se medira la eficiencia al factor de carga al cual esté
trabajando este motor, es importante tener identificada la eficiencia del motor, para este
caso se utilizara la eficiencia obtenida por el método de deslizamiento, y se calculara la
eficiencia a diferentes factores de carga con la interpolacién de segundo grado, es

necesario conocer la eficiencia del fabricante al /00% de la carga.
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El compresor cuenta con un motor de 300HP’s de una eficiencia del 94.5%, ademas
tiene un medidor de energia, en la parte frontal de la unidad, este equipo se utilizé como
una referencia para la medicion, la velocidad del motor se midi6 en la parte posterior ya
que cuenta con un orificio en el centro de la tapa trasera, el cual permite sin ningin

problema medir con el tacometro digital, en posicion de contacto.

Procedimiento de la medicidn.

1. Se recopila la informacioén necesaria de los datos de placa del motor de acuerdo a la
tabla Al.1

2. Se verifica la secuencia de fases en la conexién del motor para conectar

apropiadamente el analizador de redes.

3. Se mide la velocidad del rotor y la potencia eléctrica simultineamente, y toda la

informacion es registrada en la tabla A1.2

4. Toda la informacion recabada es procesada por el programa de Matlab el cual arroja

el diagndstico de operacion del motor de induccién

La figura 4.4b, muestra los puntos clave de la medicion.

Tt;ttrtrﬁ )

"w-nl,.,\
& h— ‘ T e=
T -

- L] et
I B = B -
— o - 2 - . -+
Qi T D)
— L. —

[1i Dates de placa del motor, [2] Caja de conexion para medicion de Pe, 3] Medicion de la velocidad del rotor
{4] Medicion de referencia de la potencia de entrada Pe, [3] Unidad de compresidn

Figura 4.4b
Puntos claves para la medicién
del motor compresor
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QObservaciones de la medicion.

» El voltaje de alimentacién al motor no era su voltaje nominal tenia una variacion de

un 4.4% con respecto al nominal.

= No existid desbalance de voltaje durante la realizacién de la medicién por lo cual no

se tiene los cfectos secundarios por este tipo de problemas.

= La frecuencia varié entre 59.99 - 60.00 hz. por lo cual el efecto en la velocidad fue

despreciado.

= Se realizaron un total de cinco lecturas obteniendo el valor promedio, se tuvo
cuidado de tomar estas lecturas cuando el motor estaba trabajando con la misma

carga constante.

»  Se utilizd este procedimiento para medir mas motores de compresores

CASO No.3

Motor Abanico (Abanico tipo Cafidn).

El abanico tipo cafion es muy utilizado en el desarrollo Industrial SarLuis Rassini, en

particular en los meses de verano, en la actualidad existen mas de 150 unidades de este

tipo en todo el desarrollo.

Este tipo de abanicos cuentan con motores que van de [ a 2 Aps., en la mayoria de los
casos estos motores se han reembobinado hasta mas de una ocasion.

Para medir la eficiencia del motor s¢ utilizara un procedimiento similar al del caso no. 2
debido a que no se puede variar la carga del motor, no podra ser posible medir la
eficiencia a diferentes factores de carga.

Es dificil encontrar en los datos de placa del motor la eficiencia al 100% de la carga ya

que son motores viejos, pequefios, y anteriormente se omitia esta informacién en el

motor de induccién.
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Esto lleva a utilizar las tablas publicadas en la NOM-0{6-ENE-1997 donde se
establecen los valores minimos de eficiencia que deben de tener todos los motores de
induccidn tipo jaula de ardilla que se comercializan en la Republica Mexicana, que son
de eficiencia estindar 6 alta eficiencia, por su tipo de carcazas, niunero de polos, v sus
potencias que van de I a 200 HP’s. (Tabla A2.1)

Procedimicnto de la medicién.

1. Se recopila la informacién necesaria de los datos de placa del motor de acuerdo a la
Tabla No. Al. 1, si no se cuenta con la informacion de la eficiencia se consulta en
las siguientes Tablas: 42. 1, A42. 2, A2. 3, A2. 4 (Anexo No.2)

2. Se verifica la secuencia de fases en el arrancador del motor para conectar
apropiadamente el analizador de redes.

3. Se mide la velocidad del rotor y la potencia eléctrica simultineamente, y toda la
informacion es registrada en la Tabla A1. 2

4. Toda la informacion recabada es procesada por el programa de Matlab el cual arroja

el diagnostico de operacion del motor de induccion

La figura 4.4¢, muestira los puntos clave de la medicion.

f1} Daitos de placa de motor, {2] Medicion de la velocidad del rotor, (3] Medicion de la potencia de entrada Pe
{4] Abanice de aire

Figura44c
Puntos claves de 1a medicion

del abanico cafion

Y

AN
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Observaciones de la medicidn,

El voltaje de alimentacién al motor fue el nominal, el motor trabaja a 460 volts y no

se tienen los efectos secundarios en el motor por un bajo voltaje.

» No existio desbalance de voltaje durante la realizacién de la medicion por lo cual no

se tiene este tipo de problema.

s  La frecuencia vari6 entre 59.98 - 60.02 H=.

= Se realizaron un total de cinco lecturas obteniendo €l valor promedio, en este tipo de
motor la carga siempre ¢s la misma ademas que trabaja con un bajo factor de carga y
por consiguiente una eficiencia deficiente, como se puede apreciar en los resultados

obtenidos.

= Se utilizo este procedimiento para medir mas motores de este tipo.
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CAPITULO 5

RESULTADOS Y ANALISIS

Es dificil analizar los resultados de la metodologia propuesta, ya que los casos de
estudios aqui presentados no representan una muestra significativa de pruebas, se
tendran que medir mas motores para poder determinar la confiabilidad de este método,
ademas hay una serie de restricciones en la medicidon que limita el nimero de muestras

en las cuales se puede utilizar.

Una forma sencilla para poder analizar y evaluar los resultados de la medicién
consiste en graficar las eficiencias obtemdas a diferentes factores de¢ carga, y comparar
los resultados del método de deslizamiento contra los resultados del calculo de la
eficiencia con ecuaciones de segundo grado (CEESG), si los resultados entre ambos
métodos arrojan valores similares £3%, esto es un indicador que la eficiencia medida es

muy cercana a la eficiencia de operacion del motor.

Esto se debe a que el CEESG es un método estadistico y determina el valor de
eficiencia con mayor precision, sin embargo ¢l Método de Deslizamiento presenta
ciertas ventajas sobre el CEESG ya que mide la eficiencia de operacién del motor y el

método se puede implementar en campo.
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Por otra parte, si los resultados arrojados tienen una gran discrepancia entre ambos
métodos mayor a +3%, se¢ deberdn considerar los resultados obtenidos del método de
deslizamiento como dudosos y de ser necesario s¢ deberan repetir las mediciones para

descartar un error en la ejecucion de la metodologia de esta investigacion.

La finalidad de comparar ambos métodos es poder determinar en conjunto la
eficiencia del motor de induccién, si bien ambos métodos no son precisos el error no
debera ser significativo cuando se mida correctamente la eficiencia del motor.

En contra parte cuando se tenga una amplia diferencia en la medicion por alguna

circunsiancia, ¢sta se considera poco confiable.

Retomando el analisis de los resultados obtenidos del método de deslizamiento, v a
pesar de haber demostrado matematicamente la relacion de la proporciéon entre el
método del deslizamiento y el factor de carga del motor, los valores obtenidos no fueron
los esperados, esto se debe en mayor parte a los valores de la velocidad del rotor
impreso en ¢l dato de placa que no concuerda con el valor de la velocidad real de
operacion. El NEMA (4sociacién Nacional de Fabricantes Eléctricos, EUA) permite
una variacion del 20% de la velocidad de operacion contra la velocidad impresa en el
motor, si las condiciones de voltaje, temperatura ambiente y frecuencia difieren de los

valores de prueba del motor.

La forma en como se aborda esta problematica en la prueba de ensayo indica ¢l
camino a seguir para poder obtener resultados mas aproximados en la eficiencia, la
limitacion de esta metodologia en particular, se debe a que los motores instalados en la
industria no permiten manipular la carga del motor, para conocer la velocidad real al
100% de su capacidad, es necesario que los motores en la industria en algan
determinado momento opere al 100% de su carga y que esta sca variable. Hay que

sefialar que los motores en la industria en promedio operan al 60% de su capacidad. [8/
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La presentacion de los resultados obtenidos estd basada en la evaluacién y
diagnostico que arroja el programa que fue disefiado en ¢l lenguaje Matlab, excepto para
el caso de estudio del motor bomba de agua, ya que en este se utilizé la metodologia de
las pruebas realizadas en el capitulo 4.

Los tres casos de estudio son analizados y comparados con los dos métodos propuestos
(MDInt° y CEESG) en conjunto se determina la confiabilidad de los resultados
obtenidos, esto se puede apreciar en la grafica 5.1C.

Cuando los motores ya han sido reembobinados se utiliz6 el criterio de restar el2% a

su eficiencia nominal, /757 debido a las pérdidas por reparacion en los motores
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Resultados

La Tabla 5.1a muestra los resultados obtenidos de las mediciones al motor

compresor y abanico cafidn, ademas s¢ anexo la simulacion hecha ¢n Matlab para estos

dos casos de estudio en particular.

Tabla 5.1a
Resultados obtenidos de las mediciones a los casos de estudio

Mediciones Realizadas

MOTOR COMPRESOR
% Factor de Carga de ia prucha

Pardmetros 25 31 &1 100 125
Caorriente de linea 232
Factor de poiencia (%) 86
Velocidad del rotor (rpmj 1785
Potencia de entrada (KW) i61.0
Potencia de salida (pu's) 0.60
Deslizamiento (S) 0.0083
Eficiencia medida MD 0.853
Eficiencia Caleulada Int.? 0.689 0.824 0.853 (.925
CEESG 0.871 0.910 0.916 0.922
Eficiencia del Fabricante - - — 0.945

*Solo se pudo medir la eficiencia al 60% de la carga ya que fue
imposible variar la carga del motor

Mediciones Realizadas

ABANICO CANON
% Factor de Carga de la prueba

Pardmetros 25 30 67 100 i25
Corriente de linea 133
Factor de potencia (%) 63
Velocidad del retor (rpm) 1739
Potencia de entrada (KW) 0.70
Potencia de salida (pu's) 0.678
Deslizamiento (5) 0.0339
Eficiencia medida MD 0.72
Eficiencia Calculada int.? .57 (0.69 072 073
CEESG 0.61 0.71 074 073
Eficiencia del Fabricante -- -- -- 0.75

*Se considere una eficiencia minima al 100% de la carga
de acuerdo a la NOM-016-ENE-1997




La Tabla 5.1b muestra los resultados obtenidos de las mediciones al motor bomba.

Tabla 5.1b
Resultados obtenidos de las mediciones a los casos de estudio

Mediciones Realizadas
MOTOR BOMBA
% Factor de Carga de la prucba

Pardmeitros 25 30 75 100 125
Corriente de linea 18.5 24.9 31.4 -
Factor de potencia (%) 0.78 0.82 0.87 --
Velocidad del rotor (rpm) 1785 1777 1770 -
Potencia de entrada (KW) 11.3 16.3 213 -
Potencia de salida (pu's) 8.50 0.75 1.00 --
Deslizamiento (8} 0.0083 0.0133 0.0i61 -
Eficiencia medida MD 0.810 0.858 0.875 --
Eficiencia Calculada Int.? 0.708 0.818 0.858 0.875
CEESG 0.829 0.877 0.8%1 0.887
Eficiencia del Fabricante -- -- —- 0.91
*debido a que el motor opera al 30% de su carga cuando la valvula
esta cerrada, no es posible medir la eficiencia del motor al 25%
de su capacidad.




Evaluacién al Desempeiio de Motores de Induccion

Motor Abanico Caiion
Matiah 5.0

16-Nov-2002

Potencia Nominal=.746

Voltaje en Fase A =458

Voltaje en Fase B =457

Voltaje en Fase C =458

Voltaje Nominal=460

Potencia aparente en Kva durante la Medicién=1.08
Potencia de Entrada Kw =70

Nimero de Polos del motor =4
Velocidad de operacién=1739

Velocidad nominal 100% de Carga=1710
Frecuencia Medida =59.99

Eficiencia al 100% =.75

Voltaje Maximo entre Fases=458

Voltaje Minimo entre Fases=457

El motor es reembobinado[1]5i,[2]No=1

FeMD =

0.6744

nMD =

0.7188

Vprom =

457.6667

Avv =
-0.5072

Porciento de Variacién de voltaje de
acuerdo a grafica 2.102=.001

Adv =
0.0728
Porciento de Desbalance de voltaje

de acuerdo a gréfica 2.10b=.9999

Eficiencia Ajustada
0.7196
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Eficiencia con Ajuste en el Voitaje
25 50 75 100
0.5737 06919 0.7254 0.7300

Eficiencia sin Ajuste en €l Voltaje
25 50 75 100
0.5713 06905 0.7248 0.7308

Desempeifio del motor en el punto de medicién
T(Lb-pie) Fc¢ Fp
2.0368 0.7033 0.6481

Observaciones:
Condiciones de operacién normal

Medicién MD[o]
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=
0.6 -
=
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Evaluacién al Desempeiio a Motores de Induccién

Motor Compresor
Matlab 5.0

16-Nov-2002

Potencia Nominal=223.80

Voltaje en Fase A =428

Voltaje en Fase B =429

Voltaje en Fase C =430

Voltaje Nominal=460

Potencia aparente en Kva durante la Medicion=187
Potencia de Entrada Kw =159

Niumero de Polos del motor =4
Velocidad de operacion=1785

Velocidad nominal 100% de Carga=1775
Frecuencia Medida =60

Eficiencia al 100% =945

Voltaje Méaximo entre Fases=430
Voltaje Minimo entre Fases=428

El motor es reembobinado[1]8i, [2][No=1

FcMD =

0.6000

nMD =

0.8445

Vprom =

429

Avv =
-6.7391

Porciento de Variacion de voltaje
de acuerdo a grafica 2.10a=.0110

Adv =
-0.2331
Porciento de Desbalance de voltaje

de acuerdo a grafica 2.10b=9999

Eficiencia Ajustada
0.8539
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Eficiencia con Ajuste en el Voltaje
25 50 75 100
0.6893 0.8246 0.8867 0.9250

Eficiencia sin Ajuste en el Voltaje
25 50 75 100
0.6683 0.8123 0.8811 09147

Desempefio del motor en el punto de medicion
T(Lb-pie) Fc Fp
529.5973 0.6714 0.3503

Observaciones;

Severa variacion de voltaje en el motor, condiciones de

operacion inapropiadas, esto repercute en la eficiencia
y la vida residual del motor.

Medicién MDjo]
I — _—
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Resultados y Andlisis de las grdficas de Eficiencias

Las graficas de la figura 5.1C muestran un comparativo de los resultados de las
eficiencias entre los dos métodos establecidos, las graficas de barras indican la variacion
de la eficiencia entre los resultados obtenidos, también indican la variacién entre ambos
métodos ademas indica la médxima variacién a la cual se considera un resultado

aceptable (3 purntos de eficiencia).
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CAPITULO 6

CONCLUSIONES Y

RECOMENDACIONES

El método propuesto cumplié con las expectativas generadas, sin embargo sobre la
marcha se observo que en la mayoria de los casos la velocidad del motor al 100% de
carga, impresa en los datos de placa, no concuerda con la velocidad real de operacion,
esto se debe principalmente a que los fabricantes no registran, el valor real de la
velocidad, y se limitan a estimar un valor aproximado 6 redondeandolo cada 5 rpm'’s,
Esta situacion se puede contrarrestar utilizando el procedimiento descrito a las pruebas
realizadas a un motor de % hps, pero es necesario que el motor opere en un
determinado momento al /00% de la carga, como lo indica este método.

La variacion de la frecuencia y el desabalace de voltaje no fueron un factor determinante
en la medicidn, principalmente por la buena calidad de la energia con la que se cuenta
en el suministro de alta tension.

No se presentd ningun caso de armonicas en los motores de induccion. Este efecto es
dificil de cuantificar, y el método no determina las ecuaciones para conocer estas
pérdidas en forma directa, sin embargo es posible conocer la eficiencia de un motor con
armonicas debido a que este tipo de pérdidas se veran reflejadas en las mediciones

hechas con el método propuesto.
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Las mediciones realizadas arrojaron resultados aceptables en términos genecrales, se
consideréd que las mediciones tienen un margen de error de + 3%, cuando se mide la
eficiencia del motor entre el 100% y 70 % de carga, estas conclusiones s¢ dan después
de observar la grafica 5.1C que compara los resultados obtenidos de los métodos de
deslizamiento y el calculo con ecuaciones de segundo grado, la variacion en la eficiencia
se incrementa cuando los factores de carga son bajos, sin embargo esta variacion en
términos generales es despreciable ya gue tipicamente los motores en la industria operan
a un 60% de su capacidad, a estos factores de carga el resultado obtenido utilizando el
método de deslizamiento aun es aceptable. Es recomendabie que de presentarse factores
de carga por debajo del 60%, utilizar el calculo de la Eficiencia con ecuaciones de
segundo grado (CEESG Arexo NQ.3), debido a que este método demostré arrojar

resultados mas precisos que ¢l método originalmente propuesto.

Las dificultades en las mediciones de esta investigacion se dan al medir [a velocidad
del rotor ya que esta varia por las pérdidas de friccidn, se encontraron motores con
chumaceras que presentan alta friccion generada por la mala calidad en las mismas, en
la industria es comin encontrar motores con problemas en las chumaceras por el
desbalance que se puede tener en la flecha al acoplarla con la carga, esta situacion de
desbalance ¢ friccidn se aprecia en forma de ruido 6 calor, provocande una disminucién
en la velocidad del rotor, generindose una mala medicion de la velocidad y
consecuentemente errores al estimar ia potencia de salida del motor, debera ser necesario
medir la temperatura de la flecha del motor y poder definir, si esta temperatura, esta
dentro de rangos normales de operacién y establecer un patrén que este afectando a la
medicion.

Otra sitnacién que se presenté fue la falta de datos de placa en algunos motores de los
cuales ya han sido reembobinados y por alguna circunstancia no cuentan con esta

informacion, sin estos datos es imposible realizar 1a medicién con ¢l método propuesto.

Respecto a las mediciones que se realizaron al motor de alta eficiencia de 1%2 hps. Se
obtuvieron resultados muy aceptables, este método puede servir para medir los motores
de induccidn, utilizando el procedimiento descrito en las pruebas realizadas en el

.
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capitulo 4, con ¢l inconveniente de tener que desacoplarlos, es suficiente medir la
eficiencia al 700% y al 75% de la capacidad del motor, y utilizar el calculo de
interpolacion cuadratica para conocer la eficiencia al resto de los factores de carga.

Este método de ensayo recalcula la velocidad del motor sin embargo contiene ¢l mismo
principio de operacion que el método originalmente planteado en esta investigacién, la
diferencia radica en que se puede variar la carga y llevar al motor a su capacidad
nominal, conocer la velocidad real de operacion al 100% de la corriente v de su voltaje

nominal, estos dos ultimos parametros (voltaje y corriente) representan la potencia del

motor en kw 4 hps.

Las limitaciones del método de deslizamiento reducen el margen de motores a los
cuales se puede aplicar esta metodologia, esta investigacion es 1til para los motores con
carga fija 0 poco variable, ademds la medicidn de la velocidad del rotor se debe realizar
a los motores en los cuales sea posible medir con el tacémetro en posicidn de contacto, y

con la mayor seguridad para el personal que realiza las pruebas.

El criterio para determinar si un motor debe ser cambiado 6 sustituido sera utilizando
una eficiencia minima de 86% al 7100% de su capacidad y puede depender de la
capacidad del motor y de un andlisis costo beneficio, €s necesario considerar las pruebas
al desempefio del motor para su sustittcién, la variacién y el desbalance en el voltaje se
deben corregir para tener una mejor eficiencia en los motores sin la necesidad de
cambiarlos, en la sustitucion de los motores estdndares por motores de alta eficiencia, se

deben considerar aquellos motores que operan mas de 1,000 horas al afio y que cumplan

con une de los siguientes puntos.

= Los motores reembobinados son candidatos idéneos para su sustitucion.

* Los motores que operan significativamente, sobredimensionados ¢ sobrecargados se
pueden sustituir por motores de alta eficiencia.

Los motores que operan moderadamente, sobredimensionados ¢ sobrecargados se
recomienda remplazarlos cuando ¢stos fallen.

Todos los motores que tengan 15 afios o mas de operacion se pueden reemplazar.

4
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Un motor sobredimensionado es aquel que opera al 50% de su carga, y el criterio
para determinar si un motor esta sobrecargado serd cuando opere al 120% de su

capacidad, ambos en periodos de tiempo prolongados.

La siguiente etapa de esta investigacion, serd ¢l desarrollar un dispositivo para medir
la eficiencia del motor en fiempo real, toda la informacién recabada sera procesada por
una computadora la cual evaluarda mediante un software las condiciones de la eficiencia
y ¢l desempefio.

Se pueden programar todas las necesidades de medicion como medir la eficiencia a
diferentes factores de carga, siendo la carga fija ¢ variable, e¢ incluso conocer las
condiciones de operacion del motor, y prevenir una falla.

Para una medicion de la eficiencia en tiempo real es recomendable utilizar el método

con ecuaciones de segundo grado (CEESG).

Una recomendacidn importante para continuar con esta investigacion es la de utilizar
todas las técnicas posibles para determinar la carga del motor, y asi contar con mas
recursos para definir a que factor de carga esta trabajando, el método aqui propuesto se
limita a ciertas caracteristicas de operacion de los motores, ademds en las prucbas en
campo se demostrd que este no es tan preciso como se esperaba por las dificultades antes
mencionadas, algunas de las técnicas que se pueden utilizar aunadas al método de
deslizamiento son, la relacién en la potencia y la técnica de la relacion en la corriente,

ambas deben ser compensadas por la variacién y desbalance de voltaje.

Se requiere mayor tiempo para perfeccionar los métodos aqui propuestos, las
consideraciones y las investigaciones realizadas son utiles para continuar con un

proyecto similar.



ANEXO No. 1

Recopilacion de datos de placa

Tabla No.Al.1

Datos de Placa Motor de Induccidn Observaciones

No. de serie del motor
Marca

Potencia nominal(Kw)
Voltaje nominal
Corriente nominal

Velocidad a plena carga (rpm)
Eficiencia nominal

Par del motor (Lb - pie)
Disefio (NEMA)

Factor de potencia

Factor de servico

Motor reembobinado

Registro de mediciones

Tabla No. Al. 2

Numero de Voltaje entre fases Corriente de linea % Factor de | Frecuencia
Medicion V2 Vas Va I in In | potencia (3f) Hz
Namero de | Vel Operacion Potencia Arménicas

Medicion (rpm) (Kw) | (Kva) | THDi | THw Observaciones




ANEXO NO. 2

Tabla No.A2. 1Valores de Eficiencia Nominal a Plerra Carga para Motores Cerrados de Eficiencia Estandar

Potencia  Potencia | ..., ool 1800 (RPM) | 1200 (RPM)| s00 (RPM)

Nominal - Nominal 2 polos 4 polos 6 polos 8 polos
(kW) (hp)
0.746 1 74.0% 75.5% 75.5% 72.0%
1.119 15 77.0% 80.0% 78.5% 75.5%
1.492 2 80.0% 81.5% 78.5% 75.5%
2238 3 81.5% 81.5% 80.0% 75.5%
3.730 5 82.5% 84.0% 81.5% 82.5%
5.505 75 34.0% 86.5% 82.5% 84.0%
7.460 10 85.5% 86.5% 84.0% 85.5%
11.19 15 85.5% 87.5% 85.5% 85.5%
14.92 20 86.5% 87.5% 86.5% 86.5%
18.65 25 86.5% 89.5% 86.5% 86.5%
22.38 30 87.5% 90.2% 87.5% 87.5%
20.84 40 88.5% 90.2% 88.5% 88.5%
37.30 50 88.5% 91.0% 88.5% 89.5%
44.76 60 89.5% 91.7% 89.5% 89.5%
55.95 75 89.5% 91.7% 90.2% 89.5%
74,60 00 90.2% 92.4% 90.2% 90.2%
93.25 125 91.0% 92.4% 91.0% 91.0%
111.9 150 91.0% 82.4% 91.0% 91.7%
149.2 200 91.7% 93.0% 91.7% 91.7%

Tabla No. A2. 2 Valores de Eficiencia Nominal a Plena Carga para Motores Abierios de Eficiencia Estandar

Potencia  Potencia |30, oo 1800 (RPM)|1200 (RPM)| 500 (RPM)

Nominal  Nominal | 5 oo os | 4Polos | 6Polos | 8Potos
(kW) (hp)
0745 1 72.0% 72.0% 72.0% 72.0%
1.119 15 72.0% 74.0% 74.0% 74.0%
1.492 2 74.0% 75.5% 75.5% 75.5%
2238 3 80.0% 81.5% 80.0% 78.5%
3.730 5 80.0% 81.5% 80.0% 80.0%
5 505 75 81.5% 82.5% 81.6% 81.5%
7.460 10 82.5% 82.5% 82.5% 82.5%
11.19 15 84.0% 84.0% 84.0% 84.0%
14.92 20 84.0% 84.0% 84.0% 84.0%
18.65 25 86.5% 86.5% 86.5% 86.5%
22.38 30 87.5% 88 5% 87 5% 87.5%
29.84 40 88.5% 89.5% 88.5% 88.5%
37.30 50 89.5% 89.5% 89.5% 89.5%
44.76 60 90.2% 90.2% 90.2% 90.2%
55 95 75 90.2% 90.2% 90.2% 90.2%
74.60 100 90.2% 91.0% 90.2% 90 2%
93.25 125 91.0% 92 4% 91.0% 91.0%
1119 150 91.0% 92.4% 9M1.0% 91.0%
149.2 200 91.7% 93.0% 91.7% 91.7%
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Tabla No. A2. 3 Valores de Eficiencia Nominal a Plena Carga para Motores Cerrados de Alta Eficiencia

Potencia  Potencia |40, oo 1300 (RPM)| 1200 (RPM) | s00 (RPM)
Nominal - Nominal 2 polos 4 polos 6 polos 8 polos
(kW) (hp) P P P P
0.748 1 ~ 75.5% 82.5% 80.0% 74.0%
1.119 15 82.5% 84.0% 85.5% 77.0%
1.492 2 84.0% 84.0% 86.5% 82.5%
2238 3 85.5% 87.5% 87 5% 84.0%
3.730 5 87.5% 87.5% 87.5% 85.5%
5595 75 88.5% 89.5% 89.5% 85 5%
7.460 10 89.5% 89.5% 89.5% 88.5%
11.19 15 90.2% 91.0% 90.2% 88.5%
14.92 20 90.2% 91.0% 80.2% 89.5%
18.65 25 91.0% 92.4% 91.7% 89.5%
22,38 30 91.0% 2.4% 81.7% 91.0%
29.84 40 91.7% 93.0% 93.0% 91.0%
37.30 50 92.4% 93.0% 93.0% 01.7%
4476 60 93.0% 93.6% 93 6% 91.7%
55.95 75 93.0% 94.1% 93.6% 93.0%
74.60 1700 93.6% 94 5% 94.1% 93.0%
93.25 125 94.5% 94.5% 94.1% 93.6%
111.9 150 94.5% 95.0% 95.0% 93.6%
1492 200 95.0% 95.0% 95.0% 94.1%

Tabla No.A2. 4 Valores de Eficiencia Nominal a Plena Carga para Motores Abiertos de Alta Eficiencia

';"te'.‘c'a Potencial ... \com) 1800 (RPM] 1200 (RPM)' 900 (RPM)
ominal Nominal 2 polos 4 pol 6 ool 3 ol
(kW) (hp) p polos polos polos
0.746 7 — 825% | 800% | 72.0%
1119 | 15 825% | sao% | sao% | 755%
1.492 2 8a0% | sao% | 8s55% | 855%
2.238 3 8a0% | 865% | 865% | 86.5%
373 5 855% | 87.5% | s75% | s7s%
5505 | 75 875% | 865% | 865% | B865%
7.46 10 885% | 805% | 902% | 89.5%
1118 | 15 so5% | 91.0% | 902% | s9.5%
1492 | 20 902% | 91.0% | 910% | 902%
1865 | 25 910% | 917% | 917% | o90.2%
2238 | 30 910% | 924% | 924% | ©o10%
084 | 40 917% | 930% | 930% | 91.0%
373 50 924% | 930% | 930% | 917%
w76 | 60 930% | 936% | 936% | 924%
5595 | 75 930% | 941% | 936% | o936%
746 | 100 0% | 941% | 941% | 936%
9325 | 125 036% | 945% | 941% | 936%
1119 | 150 936% | 950% | o945% | 936%
1492 | 200 945% | 950% | sas% | 936%
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ANEXO No. 3

CALCULO DE LA EFICIENCIA A MOTORES DE INDUCCION CON
ECUACIONES DE SEGUNDO GRADO

INTRODUCCION.

En este trabajo de investigaciéon se plantea un procedimiento para calcular la
eficiencia de los motores de induccion en forma indirecta utilizando una serie de
ecuaciones de segundo grado a diferentes factores de carga del motor.

Para obtener la eficiencia de los motores de induccién es necesario desarrollar una
constante de proporcionalidad.

Esta constante de proporcionalidad X estd basada en la proporcién de pérdidas variables
que tiene un motor al 100% de su carga, y fue establecida por ¢l comportamiento de la
cficiencia tipica, esta constante rcpresenta el valor de las pérdidas variables de los
motores mas comercializados del pais.

Se requiere conocer ¢l valor de la eficiencia del fabricante impreso en el dato de placa al
100% de su carga y utilizar las ecuaciones aqui establecidas para calcular la eficiencia a
diferentes factores de carga.

Con ayuda de la interpolacion de Lagrange de segundo orden es posible conocer el
valor de la eficiencia a cualquier factor de carga, también se considera la variacién de
eficiencia que presentan los motores a diferentes nimeros de polos, aunque estos sean de
la misma capacidad, se mide el factor de carga, aunado a la variacién y desbalance de
voltaje para determinar la eficiencia real de operacion de los motores de induccion.
Cuando los motores ya hayan sido reembobinados se restan dos puntos porcentuales a su

eficiencia nominal.
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1.0 LAS PERDIDAS DEL MOTOR DE INDUCCION

Las pérdidas consumen solo una fraccién de la potencia de entrada del motor de

induccién, para la realizacién de este célculo las pérdidas se agrupan en tres tipos:

» Pérdidas eléctricas variables (°R).
=  Pérdidas fijas.

» Pérdidas dispersas.

Las pérdidas Eléctricas varian en funcion del cuadrade de la corriente con una
resistencia esencialmente constante, en cambio las pérdidas fijas en condiciones
normales de tensidn y frecuencia se mantienen casi constantes, independientemente de la
carga impulsada, por otra parte las pérdidas dispersas son dificiles de cuantificar y se
manifiestan como un flyjo disperso debido a las corrientes de carga y otras corrientes
menores, en este cdlculo se consideran las pérdidas dispersas equivalentes a un valor
porcentual de la potencia de salida de los motores y este valor puede variar de acuerdo a
su potencia nominal.

La tabla A3.1 muestra el valor porcentual de las pérdidas dispersas.

Tabla A3.1 Valor Porcentual de las Pérdidas Dispersas.
Este criterio esta basado en la publicacion del estdndar IEEE 112-1996.

Rango de Potencia del Motor Porcentaje de Pérdidas dispersas relativas

a la Potencia de Salida

0.750 - 90 KW 1.8%
91 -375KW 1.5%
376 - 1800 KW 1.2%
Mayores a 1800KW 0.9%
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2.0 LA CONSTANTE DE PROPORCIONALIDAD “K”

La constante de proporcionalidad representa las pérdidas variables de los motores de
induccién mas comercializados en el pais.
Esta constante es el resultado obtenido de las pérdidas variables que tienen los motores
al 100 y 75 % de carga, los fabricantes de motores dan a conocer las listas de las
eficiencias de sus motores de induccion a diferentes tipos de carga.
El FIDE (Fideicomiso para el Ahorro de Energia) recopila y publica los resultados
promedios de las eficiencias de los fabricantes de motores que mas se comercializan en
el pais. Utilizando estas publicaciones, se determina la constante K.

Ia ecuacidn que establece esta proporcionalidad esta dada por la siguiente expresion:

K= (Lt —L’(Cl):g(l‘x ) =Lt (A3. 1)

donde:

K = constante de proporcionalidad de pérdidas variables.
Lt = pérdidas totales del motor al 100% de carga.

Ix = pérdidas totales al 75 % de carga.

b = pérdidas dispersas establecidas por la Tabla A3. 1.

x =factor de carga equivalente 0.75

Para conocer los valores de las pérdidas totales se debera utilizar la siguiente férmula:

LI = Pnom(kW) |: ! —1]

.2
F1{i00%) (A3.2)
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En el caso de las pérdidas al 75 % de cargas la férmula es la siguiente

Lx=Pnom(kW)'x'[ 1 —1:| [A33)
Rix

donde:

Prom = Potencia nominal del motor.

X = Factor de Carga del motor 75%.
n = Eficiencia del motor al 100% 6 al 75% de carga respectivamente.

Los datos obtenidos de las tablas publicadas por el FIDE dan como resultado una
constante X establecida en la Tabla A3. 2.
Tabla A3. 2 Valor de la constante X

Eficiencia de los motores de Constante K de
Induccion al 100% de Carga Proporcionalidad
8083 0.60
84 - 88 0.55
89-90 0.50
91 - 92 0.45
93 - 94 0.40
95 6 mayores 0.30

Conociendo esta constante las pérdidas variables quedan definidas de la siguiente forma.
a=L-K (A3.9)
La determinacién de las pérdidas fijas esta dada por la siguiente expresion:

c=Lt—{a+b) ) (A3.3)
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3.0 ECUACIONES DE SEGUNDQO GRADO.

Las pérdidas de los motores de induccién tipicamente muestran un comportamiento
parabélico, principalmente por las pérdidas variables por la (FR).
Para la realizacién de estas ecuaciones s¢ considera el nimero de polos de los motores
de induccidn, esto es debido al cambio que sufre la eficiencia en los motores de

induccion a diferentes nimeros de polos, aunque estos sean de la misma capacidad.

La ecuacion que determina las pérdidas al 100% de carga considerando a x = 1.0 es:

Lyy=a+b+c (A3.6)
La ecuacion que determina las pérdidas al 75% de carga es:
Lyy=a-x2+bx +c (A3.7)
La ecuacion para determinar las pérdidas de un motor al 50% de carga es la siguiente:

— (3 1
Ly(:s)—a-[z-ﬂ +Z'x]+b'x+c (A3. 8)

donde:

a = pérdidas variables.
b = pérdidas dispersas.
¢ = pérdidas fijas.

x = factor de carga.
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Las ecuaciones que determinan las pérdidas del motor al 50% de carga contienen una
componente lincal dentro de las pérdidas variables del motor, €sta componente lineal se
incrementa a razon del nimero de polos del motor de induccién al 25% de carga, la
justificacion de esta componente se da por el bajo factor de potencia que presentan los
motores en condiciones de vacio, la corriente en estos factores de carga no muestra un
comportamiento cuadratico, ademas si el motor tiene un mayor nimero de polos este

tendra un mayor consumo de corriente reactiva por las condiciones antes mencionadas.

Para motores de 2 y 4 polos.

Ly(4)=a-(%-x2 +%-x]+b-x+c (A3.9)
Para motores de 6 polos.
Ly(s)za-[%-xz +%-x]+b-x+c (A3. 10}

Para motores de 8 polos.

Ly(6)=a-[%-x2+%-x]+b-x+c {(A3. 11)
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4.0 MEDICION DEL FACTOR DE CARGA.

En términos generales el factor de carga es un indicador que determina la capacidad

a la cual esta trabajando un equipo, la carga puede cambiar a través del tiempo,

conociéndose también como una carga constante ¢ variable.

En este método se determina €l factor de carga utilizando una relacion de la corriente de
operacion entre la corriente nominal del motor, ademas se multiplica esta relacion de
corriente, con la relacion de variacién de voltaje debido principalmente a que la

corriente se ve afectada por la variacion de voltaje que puede presentar el motor.

%FC:[E-V_P]-loo (A3.12)
in Vn

donde:

Ip = Corriente Promedio en las tres fases (RMS).
In = Corriente Nominal del motor.

Vp = Voltaje Promedio en las tres fases (RMS).

Vn = Voltaje Nominal del motor.

Aunado a la medicién de la corriente, se utilizara la ecuacion (2.32) que también
determina, con otros parametros el factor de carga, esta ecuacion establece una relacion
entre la potencia de entrada y la potencia de salida nominal arrojando incluso mejores

resultados que el método que utiliza la medicion de la corriente.
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5.0 LA INTERPOLACION DE LAGRANGE

Cuando se requiera conocer las pérdidas del motor a un factor de carga no
predeterminado en las ecuaciones anteriores, es necesario utilizar una interpolacion de
segundo grado, para esto se utiliza la interpolacion de Lagrange, la cual simplemente es

una reformulacion del método de Newton para la interpolacién de polinomios.

La ecuacion de Lagrange se puede representar concretamente como:

AX) =Y LX) £1X) (A3 13)
1=0
donde:
o X — X
Li{X)= Hm (A3.14)
J=0
J=0

y la ecuacion de segundo orden para cuatro puntos esta expresada en la siguiente forma:

fXa)= (g__;))((f;ﬁ))(g{i?ﬂ -J(X0) (A3. 15)
S o v
= rarrr gy T
FKay= XXX -X) g *3. 18

(X3—Xo)-(X3—X1)-(X3-X?2)

El resultado del polinomio de Lagrange es la suma de todas las ecuaciones:

FAX)= flXa)+ f(X)+ f(X)+ f(Xa) (A3. 19)



105

donde:

J2X) = Ly(x) (Las pérdidas obtenidas del factor de carga medido).
fiXo) = Lyi).

fX1) = Ly

J(X2) = L{ys).

J(X3) = L{y4, 6 y5, 6 ys).

X = (factor de carga determinado por una medicion real).
X0= 1.0 factor de carga.
X1= 075 factor de carga.
X2 = 050 factorde carga.
X3 = 025 factor de carga.

La figura A3. 1 muestra las ecuactones que determinan las pérdidas de los motores a

diferentes factores de carga, se pueden observar los 4 puntos que se utilizan para la

interpolacién de segundo orden con el polinomio de Lagrange.

f(Xo)=Ly(1)

fX)=Ly(2)

fX)=Ly(3)

Pérdidas (y )

f(Xs)=Ly(4, 5.6) Pérdidas porRI'y Dispersas

Pérdidas en el Nicleo

Pérdidas por Friccien y Venhilac ion
1

T ]
0 P 50 ks 100

X3 X2 Xi Xo

% de Factor de Carga ( x)

Figura A3 1
Detenminacion de los 4 puntos
para la intespolacion de Lagrange
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6.0 FACTORES DE AJUSTE A LA EFICIENCIA.

Los factores de ajuste que pueden influir en el comportamiento de la eficiencia del

motor utilizando este método son tres:

" FAre (Factor de Ajuste por Reembobinado al motor).
» FAvv (Factor de Ajuste por variacion de voligje).

» FAdv (Factor de Ajuste por desbalanceo de voltaje).

El Factor de Ajuste por Reembobinado al motor (FAre).

Todo motor gue ha sido reembobinado sufre un deterioro en su eficiencia. Cuando se
realiza en talleres sin las caracteristicas necesarias o que no cuentan con los materiales
adecuados.

Las pérdidas del nicleo de un motor que ha sido reembobinado pueden 6 no
incrementarse dependiendo del proceso de limpicza en el estator, fuentes fidedignas
dedicadas al disefio de motores indican que después de haber sido reembobinado un
motor este pierde dos puntos porcentuales de eficiencia.

Otras fuentes indican que las pérdidas se pueden reducir si se toman en cuenta los

estandares establecidos para este tipo de reparaciones.
El Factor de Ajuste cuando ¢l motor ha sido reembobinado es:

FAre=0.02 (A3. 20)

En cambio cuando el motor no ha sido reparado el valor del factor de ajuste a la

eficiencia sera cero.

FAre=0 (A3.21)
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El Factor de Ajuste a la ¢ficiencia por variacion de voltaje (Favv).

La variacion de voliaje se define como la relacion del voltaje trifasico promedio de linea
y el voltaje indicado en la placa, tal como lo indica la ecuacion (3.3).

Una vez medida la variacién de voltaje en el motor, es posible calcular el factor de ajuste

a la eficiencia por medio de la siguiente expresion:

FAvv=abs|(4 v¥)-[0.07-(1.334-(4 W))]—0.0009} (43.22)

donde:

FAvwv = es el factor de ajuste a la eficiencia por variacién de vollaje.

AVV = es el Ajuste por variacidn de voltaje establecido en la ecuacion (3.5).

El Factor de Ajuste ala eficiencia por desbalance de voltaje (FAdv).

El desbalance de voltaje se define como la maxima desviacidén de voltaje de linca al
voltaje promedio tal y como lo indica la ecuacién (3. 10).

Una vez medido ¢l desbalance en el voltaje se puede calcular ¢l factor de ajuste ala

eficiencia por desbalance de voltaje el cual queda expresado en la siguiente ecuacion.

Fadv=abs| (4D¥)-{0.01 13+(0.073-(ADV))]} (A3.23)

donde:
FAdv = es el factor de ajuste a la eficiencia por desbalance de voltaje.

ADV = es el Ajuste por desbalance de voltaje establecido en la ecuacién (3.10).
El factor de ajuste a la eficiencia es expresado en la siguiente ecuacion:

FAnix)=FAvw+ FAdv+ FAre (A3.24)

donde:

FAn@i) = Factor de Ajuste a la eficiencia.
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7.0 LA EFICIENCIA DE MOTOR DE INDUCCION,

Una vez establecidas las ecuaciones para calcular las pérdidas de los motores a
diferentes factores de carga y después de haber sido medido ¢ calculado el factor de
carga, es necesario determinar la ecuaciéon que defina la eficiencia estimada de los

motores de induccidn.

La ecuacidn es establecida en la siguiente expresion:

nm:ﬂ (A3. 25)
(Ps-x)+ Lytx)

donde :

nx) = La eficiencia estimada a un determinado factor de carga.
Ps = Potencia de salida.

Ly(x) = Pérdidas a un determinado factor de carga.

x = Factor de carga.
Eficiencia Real de Operacion.

Para conocer la eficiencia real de operacion es necesario aplicar los factores de ajuste a

la eficiencia, la ecuacitn es definida de la siguiente forma:

nr(x)=n(x)— FAn{x) (A3. 26)
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8.0 SECUENCIA PARA EL CALCULO DE LA EFICIENCIA.

La Secuencia de operacién para obtener el calculo de la eficiencia de los motores de
induccion se divide principalmente en dos bloques, el primero define la secuencia para
el calculo de las ecuaciones necesaria para determinar la efiencia, el segundo bloque
determina los factores de ajuste y de carga, necesarios para conocer la eficiencia real de
operacién usando como base mediciones de corriente, voltaje y potencia del motor.

La figura No.3 muestra la secuencia de operacion.

Tabla A 3.1
STD. 1121996 IEEE
b = perdidas dispersas
N Datos de Faca asL K
MI ] Ef Vnom ™ |—={ b= Tabla No.1
Hp Inom ¢= Lt-(ab}
TablaA 3.2
K =co nstante de
propo rcionalidad
Ecuaciones de
Segundo Grado
Ly(1) Ly2}
Ly(3)
labc
Vabe Ly{4, 5,6)
Pwalts
F actor de Camga
F cix)
F aclores
de Ajuste Poli omio de
FAv L agran ge de
F Adv se gunde orden
L yic}
iams?g S Austea b Bicienci Eficiencia
= uste a clencia E stimada
Reembo binado 7 FAr= 002 FANK) = FAVv+FAdv+FA R ey
No
Hicie ncia Real de Qperacidn
FAre = M)
re= (.00
Figura A3. 2

Diagrama de Blogues de a secuencia
para el calculo de la eficiencia
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