I Controle de Motores de Inducao

« UERJ
I * PROMINP

 Prof. José Paulo V. S. da Cunha

» Referéncia:
- Bose, B. K., Modern Power Electronics and AC
Drives, Upper Saddle River: Prentice Hall PTR,
2001. Secdes 5.3, 7.1, 7.2 e Capitulo 8.

 RI0 de Janeiro, 25 de setembro de 2012.



I Motores de Inducao

- Rotor bobinado
- Rotor tipo gaiola

 Controle de motores com rotor bobinado:

I » Duas categorias:
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I Motores de Inducao

I » Vantagens dos motores tipo gaiola:

— Construcao simples e de baixo custo

- Sem escovas

- Demandam menos manutencao

- Rotor com menor inércia

- Mais adequados a atmosferas explosivas ou sujas

 Desvantagens:

- Modelo dinamico mais complexo
— Controle e acionamento mais dificil



I Acionamento de Motor de
I Inducao Trifasico

I * |nversor tipo ponte conectado a retificador:
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* Modos de acionamento:
- Onda quadrada
- Modulacao de largura de pulso (PWM)




I Controle de Motores de Inducao

I » Diagrama geral:
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I Controle de Motores de Inducao

* Modelo para peguenos sinais (incremental):
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* Limitac&o: valido apenas na vizinhanca do
ponto de operacao



Controle de Motores de Inducao

* Modelo para pequenos sinais no dominio da
frequéncia (funcoes de transferéncia):
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» Faclilita projeto de controladores



I Controle Escalar de Motores de
I Inducio

I e Controle volts/Hz em malha aberta:
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I Controle Escalar de Motores de
I Inducao

- Método mais popular de controle de velocidade

- Frequéncia comanda velocidade, assumindo-se
escorregamento peqgueno

- Ganho G mantém relacao tensao/frequéncia e
fluxo constantes:
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I e Controle volts/Hz em malha aberta:
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- Tensao boost V. mantem fluxo e torque ate com
velocidade nula



I Controle Escalar de Motores de
I Inducio

via aclonamento volts/Hz e malha de

I  Controle de velocidade em malha fechada
controle de escorregamento:
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I Controle Escalar de Motores de
I Inducio

I » Controle V/Hz permite variacao no fluxo
causada pela:

- Variacao da tensao de alimentacao;
- Variacao de parametros da maquina;
- etc.

* |sto reduz torque e o torna sensivel ao
escorregamento



Controle Escalar de Motores de
Inducao

 Controle de velocidade com controle de
torque e fluxo é alternativa ao V/Hz:
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I Controle Escalar de Motores de
I Inducio

* |nversor com realimentacao de corrente para
I controle de torque e fluxo:
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I Problemas do Controle Escalar
I de Motores de Inducio

I * |Inerentemente acoplado: tanto torque quanto
o fluxo dependem da tensao e da frequéncia
* Resposta lenta
 Comportamento nao-linear
* Facilmente instabilizavel

o Alternativa: Controle vetorial



I Controle Vetorial de Motores de

I Inducdo
 Também denominado controle por campo
I orientado
» Aplicavel a motores assincronos ou
sincronos

* Permite controlar motor de indu¢cao como se
fosse motor CC com excitacao independente

» Excelente desempenho dinamico

 Demanda microprocessadores de alto
desempenho, ex.: DSP — digital signal
processor

» Cada vez mais popular



Controle Vetorial de Motores de
Inducao

* Analogia com motor CC:
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Controle Vetorial de Motores de

Inducao
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Controle Vetorial de Motores de
Inducao

* Principio de implementacao:
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I Controle Vetorial de Motores de
I Inducdo
I  Controle vetorial direto:
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Controle Vetorial de Motores de

 Controle vetorial direto, a

Inducao

o

estimador de fluxo

embutido no diagrama

anterior:
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Controle Vetorial de Motores de
Inducao

e Modelo dinamico de um acionamento
vetorial:
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I Controle Vetorial de Motores de
I Inducio

I  Efeito do descasamento da resisténcia do
rotor:
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» Parametros podem ser estimados pelo DSP



I Conclusoes

— Controle escalar realizado por inversores com
frequéncia variavel

- Acionamento mais popular: V/Hz

- Mérito: simplicidade

- Problema: baixo desempenho dinamico

I e Acionamentos basicos:

» Controle vetorial:
- Melhor desempenho dinamico
- Possibilidade de implementacao sem sensores
- Problema: mais complexo
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