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Introduccién

Los motores asincrénicos son los mas empleados en la industria, debido a su robustez, sencillez y facil
mantenimiento. Ocasionalmente sufren averias, producto de lo cual al repararlos, se cambian los parametros de
disefio. Si se dispone de todos los datos originales es tarea sencilla su reparacion, de lo contrario, sin seguir una
metodologia determinada con basamentos en el disefio de las maquinas eléctricas, se logra su reparacion, pero sin
conocer con exactitud los nuevos indicadores energéticos de dicha maquina.

Mechanization, Mass production,
water power, steam  assembly line,
power electricity

Computer and Cyber Physical
automation Systems

(Hiramoto,2014)
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Metodologia

En la siguiente figura 1, se muestra la metodologia empleada en esta investigacion.

\ 4

Figura 1 Metodologia de estudio.
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1. Adquisicion de los datos de voltaje y velocidad del motor B

En la figura 2, se muestra la adquisicion de datos.

Three-phase motor and frequency

variator . Neural network control ~

Measuring and obtaining
motor speed data using a
tachometer

Figura 2 Adquisicion del voltaje y velocidad.
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2. Especificaciones del motor trifasico

En la tabla 1 se muestran las especificaciones del motor usado y en la figura 3, los componentes de un motor trifasico.

Tablal Especificaciones del motor trifasico.

Rotor
Frecuency 60 Hz
Voltage 220 v Stator
Current 16 A
Nominal power 0.25 Kw
Nominal speed 4000 (RPM)

Figura 3 Componentes internos de un motor trifasico.
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3.Resultados - EAE
Procesamiento de la rede neuronal (RNA) a traves de los datos adquiridos

El entrenamiento de la red neuronal (figura 4) con base a los datos de entrada (tabla2), dan como resultados que en la época
305 hubo mejor entrenamiento y validacion, se establecieron 10 neuronas para el entrenamiento.

(Incio et al, 2023), neuron Best Validation Performance is 4.218e-06 at epoch 305

basic unit information processing of Train |
a neural network, where the output - Validation |
can be written as expressed in : EGStt
""""" €S
equation 2. =~
3686 1 s 10’
:
. e 11 =
=
g 13 :
=2
. 5016 14 z
Where: ISEEE 15 g
yr= output information from the _ 16 > s
Deiee 17 ’
x]-,xn= input Signals _ 18 ' ' ' . . L
Ot Wiy Wy = are the synaptic : 0 50 100 150 200 250 300
weights corresponding to the neuron _ 1.9 . 311 Epochs
I _ 2 Figura 4 Resultado del entrenamiento de la red neuronal.
b= is the threshold i
o = activation function Tabla 2 Datos usados para el entrenamiento. 24y 25 de Octubre de 2024. 7
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Training: R=1

~ — Validation: R=1
< 2 , - , -
(&i O Data g O Data
- gt Fit = 8¢t Fit
+ | Y=T + | Y=T
S0 6 | S0 6
< <
I{ Ill
» La Figura 5 muestra la regresion lineal de las salidas de = 27 =2
la red (validacion, entrenamiento, test y su alineacion E‘OQ | £
con el mejor). S0 2 4 6 8 ©

* Los datos mostrados a lo largo de una linea de 45
grados en cada grafico , muestran que las salidas de la

red son iguales a los objetivos (Y=T) con espacios de
alineacion minimos.

1*Target + 0.0053
1*Target + 0.00095

Output ~

Output ~

2 4 6 8
Target Target

p—
)

Figura 5 Regresion lineal de la red neuronal.
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La Figura 6 muestra finalmente el control del motor trifasico por medio de la red neuronal.

Three phase motor control
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Figura 6 Diagrama de bloques para control de motor trifasico y la RNA.
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» EIl periodograma mostrado en la figura 7, muestra la
estimacion de la densidad espectral de potencia de la
velocidad y control del voltaje del motor trifasico.

Se puede representar matematicamente por medio
de:

P(f)— Y2 xpe I A“‘l < f <1/2A¢

Analisis de la velocidad y voltaje
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Figura 7 Andlisis de la relacion velocidad - voltaje.

24y 25 de Octubre de 2024. 10



v e,
PRAD0S UNIDOS ME-\'IC‘A P
£y = o,

PPl | D

CIE'RMMIZOHZA

maﬂi

Conclusiones

» Se propone el control y analisis de un motor trifasico a través de una red neuronal de dos capas y 10 neuronas
con un total de 100 datos de entrada en el entrenamiento.

» Los resultados mostraron la efectividad de este método propuesto para poder manipular el motor de manera
automatizada por medio de la red neuronal.

» Se puede aumentar su eficiencia, vida Gtil del motor y minimizar su consumo de energia en el corto y mediano
plazo, mientras el motor esta en marcha.

* La Red neuronal y su aprendizaje automatico es una herramienta efectiva para la investigacion y la
manufactura.
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