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Máquinas Eléctricas • AlfaomegaPedro Ponce Cruz



xii Contenido

5.12. Protección de transformadores de distribución . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 279

5.13. Autotransformadores . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 281

5.14. Cálculo de pérdidas y su optimización . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 282

5.15. Normas de diseño, pruebas y puesta en servicio . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 292

5.16. Respuesta al problema de diseño . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 295

5.17. Resumen . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 296

5.18. Problemas resueltos . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 297

5.19. Problemas . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 305

Capítulo 6. Transformadores de potencia 307

6.1. Introducción . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 308

6.2. Introducción a los transformadores de potencia . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 309

6.3. Tipo de transformadores de potencia . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 311

6.4. Tipos de aislamiento . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 316

6.5. Curvas teóricas de calentamiento y refrigeración . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 319

6.6. Tipos de refrigeración en los transformadores de potencia . . . . . . . . . . . . . . . . . . 321

6.7. Elevación de temperatura debido a cortocircuitos: esfuerzos mecánicos . . . . . . . . . . . 323

6.8. Conexiones de bancos de transformadores monofásicos y trifásicos . . . . . . . . . . . . . . 326

6.9. Cálculo de pérdidas y su optimización . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 329

6.10. Normas de diseño, pruebas, y puesta en servicio . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 330

6.11. Problemas resueltos . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 333

6.12. Resumen . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 349

6.13. Problemas propuestos . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 353

TERCERA PARTE 357

Capítulo 7. Motor de inducción polifásico 359

7.1. Introducción . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 360

7.2. Principios básicos del motor de inducción trifásico . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 361

7.3. Principio de funcionamiento del campo magnético rotatorio trifásico . . . . . . . . . . . . 364

7.4. Circuito equivalente para el motor de inducción . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 365

7.5. Circuito equivalente aproximado . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 370

7.6. Diagrama de potencias . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 370

7.7. Ecuación del par electromagnético empleando el circuito aproximado . . . . . . . . . . . . 372

7.8. Ecuación del par electromagnético empleando el circuito equivalente . . . . . . . . . . . . 373
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