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Sistemas |IPT trabajando en resonancia y en zona de ganancia unidad

En los sistemas IPT, el coeficiente de acoplamiento entre bobinados, k, es el factor clave para obtener una buena
transferencia energética. Este parametro depende principalmente de la geometria del sistema y decrece muy
rapidamente conforme se alejan los bobinados transmisor y receptor.

Estudios previos han revelado algunas caracteristicas interesantes de estos sistemas. En concreto el analisis ganancia-
frecuencia, hace evidente la existencia de la zona delimitada por la frecuencia de resonancia, f ., y otras zonas con
ganancia cercana a la unidad, f;, es decir, 0 dB. Estas zonas poseen una gran ventaja y es la cuasi-independencia de
ganancia en tension con respecto a la carga de salida del sistema.

Estas zonas dependen del factor de acoplamiento entre bobinados, ya que conforme estos se alejan, dichas zonas se
acercan a la zona de la frecuencia de resonancia. Por lo tanto, es preciso fijar un rango de distancia de separacion entre
los bobinados, es decir, un valor maximo y minimo del factor de acoplamiento.

Sistemas de transferencia inalambrica de energia

La transferencia inalambrica de energia, WPT, brinda una mayor sensacion de
libertad en dispositivos portatiles, y aungue los sistemas estan aun lejos de ser
energéticamente eficientes, son muy populares y han sido bien aceptados por el
publico en general. Los campos de estudio actuales se centran en mejorar la
tolerancia al desalineamiento entre dispositivos, maximizar la distancia de
transferencia energetica, y también mejorar la eficiencia energética, [1]. En este
documento se presenta un sistema de transferencia de energia por meétodos
inductivos, IPT, de baja potencia para alimentar un controlador portatil de una
encimera de induccidn, el cual se pretende que trabaje a mayores distancias de
las habituales. Se presentan los fundamentos analizados para su
Implementacion, la descripcion del sistema a nivel de hardware y software, la
aplicacion real sobre un prototipo funcional, y, finalmente, algunas conclusiones
extraidas del analisis realizado.

Analisis tomando en cuenta el primer armodnico:
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receptor es la que acondiciona la tension alterna generada a una tension
continua rectificada.

Conclusiones

4 El sistema IPT puede funcionar de manera adecuada, fijjando un rango de
distancia entre dispositivos transmisor y receptor, trabajando en la zona de
ganancia unidad mas restrictiva del sistema, pues es una zona estable

A La distancia de trabajo plantea un reto importante en la obtencion de una
buena eficiencia energética, y la implementacion de comunicacion puede
ayudar a una buena ejecucion del control del sistema.

1 Existe una gran variabilidad del factor de acoplamiento, debido al aumento o
disminucion de la distancia de separacion entre bobinados, asi como por
desalineamientos o angulos de inclinacion, por lo que es necesario la
Implementacion de un control robusto del sistema.

 Esta tecnologia es ampliamente utilizada en sistemas IPT de baja potencia,
pues las eficiencias estandar aun son mejorables y se encuentran en torno al
50 % - 75%.

[ Actualmente hay varios estandares que han ayudado a extender el uso de
esta tecnologia, que sin lugar a duda experimentara un gran crecimiento en
los proximos anos.
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Orx.Rx. max = 24 mm




