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Control de velocidad de maquinas AC utilizando simulacion en
tiempo real con hardware-in-the-loop (HIL).

PROBLEMA

FIEC facultad de ESPOL carece de una plataforma de estudio y control de
convertidores de potencia AC-AC en tiempo real, limitando la ensenanza y la
investigacion en el control de velocidad de maquinas AC.

OBJETIVO GENERAL

Desarrollar una plataforma de practicas virtuales con simulacion en tiempo real y
hardware-in-the-loop para el estudio y control de convertidores de potencia AC-
AC trifasicos orientado al control de velocidad de maquinas AC.
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CONCLUSIONES

Se logro el control de velocidad de la maquina en lazo abierto, ajustando el
angulo de disparo y en lazo cerrado mediante control automatico. El proyecto
permite el estudio de técnicas modernas de control de velocidad de maquinas de
induccién, enfocandose en el desarrollo e integracion de arrancadores suaves.
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