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SOSTENIBLE

La ESPOL promueve los Objetivos de Desarrollo Sostenible

EQUIVALENTES DE SISTEMAS MECANICOS A ELECTRICOS
DESBALANCEADOS UTILIZANDO COMPONENTES SIMETRICAS

PROBLEMA

Actualmente el desarrollo de sistemas de suspension para vehiculos de tres ruedas se enfrenta a los diferentes tipos de
terrenos, puesto que se ven afectados por desniveles, cambios de altura, tipo de terreno, entre otros. Por ello, este proyecto
busca fortalecer el analisis en los Sistemas Mecanicos relacionados a través de analogias eléctricas para facilitar el estudio del

comportamiento dinamico del sistema ante desbalances.

OBJETIVO GENERAL

Realizar el modelamiento matematico de un equivalente de sistema eléctrico desbalanceado a mecanico empleando redes

de secuencia para el estudio de pruebas sobre el sistema de suspension y amortiguamiento de un vehiculo automotor.

PROPUESTA
Sistema Desarrollo de Modelo Activo y Equivalente de Funciones
Mecanico Ecuaciones Pasivo secuencias NI ER
Se establece el Se desarrollan las Se especifican las Se obtiene el Con los modelos
sistema de ecuaciones fisicas caracteristicas de modelo equivalentes se
suspension- para obtener el cada modelo de equivalente en describen las
amortiguamiento modelo eléctrico suspension- redes de ecuaciones del
que se va a a través de amortiguamiento secuencia de nuevo sistema.
emplear. analogias cada modelo
electromecanicas mecanico.

Desarrollo de Ecuaciones Modelo Activo y Pasivo

Fase Funcion de velocidad

100
A X,.o(t) =X, *sin(wt + 6,) = > * sin(120mt + 0)[m/s]

100
B X, (1) = X,pp * sin(wt + 6,) = — *+ sin(120mt — 120) [m/s]

V2

100
C X, (t) =X, *sin(wt+ 6,) = A * sin(120mt + 120) [m/s]

RESULTADOS
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Contraste de velocidad del chasis fase A B y C vs tiempo del sistema pasivo desbalanceado, con 25% de variacion de constantes.

CONCLUSIONES

 Se logro realizar el modelo matematico del equivalente de un sistema eléctrico a mecanico empleando redes de secuencia
donde los errores obtenidos a partir de los resultados del método aplicado respecto a la respuesta completa demuestran que
el método de las redes de secuencias es perfectamente aplicable en analogias electromecanicas de un sistema de suspension-

amortiguamiento.

 Se realizé la comparativa entre las velocidades transmitidas al neumatico y al chasis del vehiculo considerando distintas
condiciones tales como variaciones en las constantes mecanicas del chasis del vehiculo que simulan su desgaste y en el caso
del sistema activo se consideraron variaciones en la proporcion de la energia insertada en el sistema de forma externa a

través de una fuerza, donde se obtuvieron porcentajes de error bajos que corroboran la factibilidad del método.
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