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Capítulo �

Introducción

1.1 Objetivos

El objetivo del presente trabajo es el diseño de una estrategia de control para
gestionar, de la mejor manera posible, los flujos de energía entre los distintos
elementos de un vehículo eléctrico con pila de hidrógeno.

Para ello se partirá de un sistema previamente diseñado: el vehículo del sub-
proyecto �El León�, perteneciente al proyecto �Hércules�. Se trata, como se
explica en el apartado 1.2 de un Santana 350. En este momento el vehículo está
en fase de montaje, por lo que no resulta posible hacer pruebas reales sobre el
mismo, teniendo por tanto que recurrir a la simulación para obtener resultados.

1.2 Punto de partida.

Un primer gestor de potencia fue diseñado para el presente vehículo por Antonio
Pérez de los Monteros en [1]. Allí se proponen varios tipos de controladores. Se
toma como

1.3 Antecedentes: el Proyecto Hércules.

1.3.1 Introducción.

El proyecto de investigación Hércules es una iniciativa de varias entidades con el
que se pretende avanzar en el campo de el uso del hidrógeno como fuente de en-
ergía. Así, el proyecto comprende tres subproyectos, denominados Las Columnas,
El Olimpo y El León.

1.3.2 Las Columnas y El Olimpo.

Con el subproyecto Las Columnas se pretende crear una planta de producción
de hidrógeno a partir de energía eléctrica de origen solar, en concreto mediante
paneles fotovoltaicos y sistemas Stirling. Para el almacenamiento y distribución
del hidrógeno producido se ha desarrollado una estación de servicio (hidrogenera)
en el que su diseño incorpora características de seguridad y manejo para el op-
erador, de modo que el sistema de repostado sea semejante al planteado en una
gasolinera convencional. Por su parte, el subproyecto El Olimpo engloba labores
de coordinación y seguimiento del Proyecto Hércules en su conjunto, de manera

1
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que se garantice la adecuada gestión y desarrollo de sus actividades. De esta
forma, se asegura un correcto dimensionado del sistema completo estableciendo,
además, las especificaciones que deberá satisfacer el Proyecto Hércules en su eval-
uación y pruebas finales. Así mismo el Olimpo contempla actuaciones orientadas
a la divulgación y difusión de los resultados que pretende superar los ámbitos
académicos llegando a las empresas, administración y al conjunto de la sociedad.

Figure 1.1: Hidrogenera de Las Columnas.

1.3.3 El León.

Este subproyecto se encarga de la adaptación de un vehículo comercial, en con-
creto el Todo Terreno Santana Motor 350, de forma que se sustituya su sistema
de propulsión convencional por un nuevo sistema de potencia compuesto prin-
cipalmente por una pila de combustible y un motor eléctrico. La adaptación,
además, se realiza de manera que su conducción no difiera del modelo comercial.
La propulsión de este vehículo se conseguirá a partir del hidrógeno generado en
la estación de servicio (hidrogenera) diseñada a tal efecto dentro del Proyecto
Hércules.

Figure 1.2: Vehículo de El León.
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Este Trabajo de Máster (TM) utiliza un modelo de este vehículo, así como de
los componentes de su sistema de potencia, como la base sobre la que desarrollar
el sistema de gestión de potencia que se pretende estudiar. Sobre los componentes
del sistema de potencia se hablará en el apartado 3.4 (pg 12). Las características
físicas del vehículo original se presentan en el siguiente apartado.

1.3.4 Vehículo Original.

� Bastidor:

• Tipo: Monocasco en chapa de acero, unido a chasis de largueros y
travesaños de acero.

� Suspensión:

• Delantera: De ruedas independientes con brazos oscilantes, tipo McPher-
son, muelles helicoidales y amortiguadores.

• Trasera: Eje rígido con brazos longitudinales oscilantes, triángulo cen-
tral, muelles helicoidales y amortiguadores.

• Amortiguadores:

- Delanteros: Telescópicos de doble acción.

- Traseros: Telescópicos de doble acción.

• Barra estabilizadora:

- Delantera: Sí.

- Trasera: No.

� Transmisión:

• Tipo mecánica, a las ruedas traseras, opcionalmente a las cuatro ruedas.

� Motor:

• Marca o fabricante: PEUGEOT-CITRÖEN.

• Tipo (siglas): 9HX.

• Potencia efectiva/fiscal: 66,2kW/11,47CV F.

• Combustible: Gasoleo A.

• Número de cilindros: 4.

• Cilindrada y diámetro: 1560cm3 y 75mm.

� Embrague:

• Tipo: M/T.- De diafragma, monodisco en seco.

� Caja de cambios:

• Tipo: Manual de 5 velocidades hace delante y 1 atrás.

• Mando: Manual.

• Numero de relaciones: 12 (6 carretera+6 campo).

� Dispositivos de alumbrado y señalización:
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• No proyectores corto alcance: 2.

• No proyectores largo alcance: 2.

• No proyectores marcha atrás: 1.

• No proyectores antiniebla: 2 opcional.

• No proyectores antiniebla atrás: 1.

• No proyectores de pare (S1): 2.

• No proyectores de pare (S3): 1.

� Dirección:

• Diámetro volante: 375 mm (sin Air Bag), 385 mm (con Air Bag).

• Asistencia: Sí.

� Neumático:

• Número: 4 más 1 de repuesto.

• Dimensiones: 195R15 94Q ó 94R ó 94S.

• Neumáticos de uso temporal: N.A.

� Dispositivos de frenado:

• Servicio: Doble circuito hidráulico en paralelo servo asistido, delante
de disco y trasero de tambor.

• Estacionamiento: Mecánico a las ruedas traseras.

• Socorro: uno de los circuitos de frenado de servicio.

• Asistencia: Servofreno de vacío y depresor.

• Dispositivo antibloqueo: Opcional.

� Instalación eléctrica:

• Tensión: 12 voltios.

• Batería: 1.

• Alternador/dinamo: Alternador.

� Sistema de combustible:

• Capacidad del depósito: 55 l.

� Equipamiento:

• Espejos retrovisores: 3.

• Exteriores: 2.

• Interiores: 1.

• Asientos: 2 delanteros y 2 traseros.

• Número de plazas: 5.

� Puertas:

• 4 puertas y portón trasero.

� Ruido vehículo parado:

• 81dB (A) a 3000 rpm.


