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FACET DEEC Accionamientos Eléctricos

ELECTRONICA DE POTENCIA- CONVERTIDORES

Troceadores o Choppers

bC +Como motor hacia adelante V|, son fodas posivs,con V> V30 | Con
DC el se consigue un par mofor T,y una veloidad (o] posios. Operacion en ! 1#
T Senal de control Rt
Durante el frenado reqenerativo a favor de marcha €l motor opera en dreccion
Cuadrante ll b Cuadrante | , . " y
. G drecta y Ia uerza contraglectromotnz £ permanece postiva La tension V <E con
* Motor - L - :
+ Frenadoen P quuelafO, quue!mp||ca Un par motor negatvo que nvirt fa dreccion del o
sentido sentido e energia. Operacion en el sequndo cuaarante.
directo directo
: e Como motor en reversa V. E < tal que V| I, conlo que, <Dy, portanto,
par motor (T, 2 velocidad (] Son negafvos. S opera en el 3 cladiante.
« Motor ¢ Frenaqoen )
girando en sentido oDurante el frenado e reversa (operacion en el " cuadrantg) V. <01t que Vi
ki |, conloge >, Con el pr o posfv a enega e
e | conlo gue a , >0. Gon o que el par motor es posvo energia e e

Cuadrante Ill ©  Cuadrantelv  motoralafuent. .



Troceadores

Troceador | Configuracién Cuadrante funcionamiento
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Troceadores

Troceador Configuracion Cuadrante funcionamiento
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Accionamientos Eléctricos H

Clase A

tOTl
= x Vcce
T

Voav =D xVcc



Clase B * Interruptor ON

Vi k
Ir

Clase B

La EMF Ea alimenta
la corriente en La

« Interruptor OFF

La energia es
devuelta a la bateria
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Clase E

Método 1.- Manteniendo una diagonal permanentemente abierta
(por ejemplo Sy y S4), y proporcionande un ciclo de trabajo a los
otros dos interruptores (abriéndolos y cerrandolos a la vez). De esta
manera tendriamos dos posibles convertidores tipo D, cada uno
de los cuales se encargaria de un sentido de giro
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« Método 2.- Manteniendo una diagonal permanentemente abierta,
como en el caso anterior, pero dando un ciclo de trabajo sélo a uno
de los otros interruptores (el restante se dejaria cerrado
permanentemente). La diagonal activa define el sentido de giro del
motor.
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Método 3: se cierran e i }
alternativamente las D,x 83| | >S, &ED,
diagonales E=y at -1,
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