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The Principle of Field Orientation as Applied ro the New

TRANSVEKTOR Closed-Loop Control System for Rotating-Ficld Machines

By Felix Blaschke
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Indirektno vektorsko upravljanje

Nacini realizacije vektorskog upravljanja

Feed-Forward

Na osnovu zadatih struja
izraCunava se rotorska
ucestanost (w,)

Zbir rotorske ucestanosti i
brzine se koristi kao brzina
referentnog sistema, a ugao
sistema se dobija integracijom
brzine referentnog sistema.
Varijanta sa integracijom
ucestanosti rotorskih struja je
bolje prilagodena
realizacijama sa enkoderom.

Direktno vektorsko upravljanje
Feed-Back

e Ugao referentnog sistema se
odreduje iz proracuna
flukseva (na bazi merenja
struja, podataka o naponu i
brzini).

* Moze se realizovati i bez
podatka o uglu (brzini)
vratila motora.



Indirektno vektorsko upravljanje
sa strujno regulisanim ISM invertorom
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E — Enkoder, davac pozicije vratila motora

CRPWM
Current Regulated Pulse Width Modulated inverter



Principijelna blok sema strujno regulisanog
ISM (CRPWM) invertora
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Prikaz rada histerezisnog regulatora struje
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Indirektno vektorsko upravljanje
sa ISM invertorom i regulacijom struje u sinhrono
rotiraju¢em koordinatnom sistemu
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adireldne Direktno vektorsko upravljanje
sa ISM invertorom i regulacijom struje u sinhrono
rotiraju¢em koordinatnom sistemu
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Direktno vektorsko upravljanje
sa ISM invertorom i regulacijom struje u sinhrono
rotiraju¢em koordinatnom sistemu
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Struktura bloka estimacije u direktnom vektorskom
upravljanju (naponski estimator flukseva)
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Struktura bloka estimacije u direktnom vektorskom
upravljanju (strujni estimator flukseva)
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Odredivanje parametara
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Model za izraCunavanje (estimaciju)
ugla 0. i rotorskog fluksa ¢,
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Regulacija struje (g- osa, d-osa)
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Moze se primeniti kompenzacija (LS.L;_MZ) /L;
vremenske konstante i modulni To= R.
optimum.

Strujni regulatori u gi dosi su simetricni, moze se
Koristiti ista struktura i isti parametri regulatora.



Regulacija fluksa

1 Te
Kgp T(p Strujna
Reg. fluksa regulacija M T,

e

Moze se primeniti kompenzacija vremenske
konstante i modulni optimum.
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Regulacija brzine

Reg. brzine m;

L.

Moze se primeniti simetricni optimum.
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Rad u prosirenom opsegu brzina
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Pogon sa regulacijom pozicije
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Pregled karakteristika

Prednosti:

Brz i precizan odziv momenta
motora.

Optimalno iskoriscenje
motora.

Precizna regulacija brzine i
pozicije.

Koristi se isti energetski
pretvarac.

Povecana energetska
efikasnost pri opterecenjima
manjim od nazivnog.

Nedostaci:

* Potrebno vise davaca
struje (min. 2).

* Potreban davac na
vratilu (enkoder,
rezolver).

* Potrebno poznavanje
parametara motora.

* Zbog slozenijeg
algoritma koristi se
procesor visih
performansi.



Prevazilazenje nedostataka

Nedostaci:

Potrebno vise davada v* Postoji moguénost da se signali faznih struja

struje (min. 2).

motora rekonstruisu iz signala struje
jednosmernog medukola. Davacima su pale cene.

Potreban davac na
vratilu (enkoder,

Ukoliko su parametri motora tacno odredeni i
poznati, moze se raditi bez davaca na vratilu.

rezolver). Jos uvek se ne postizu dobri rezultati na malim
brzinama (ucestanostima).
Poznavanje lzuzetno vazno pri radu bez davaca na vratilu.

parametara motora.

Parametri motora se odreduju veoma precizno
prilikom pustanja pogona u rad. U toku rada
pogona se vrsi kontinualno praéenje parametara
motora — auto tuning.

Koristi se procesor
viSih performansi.

Procesorima visokih performansi su pale cene.
Ipak, ovo je Cesto izgovor za vecu cenu pogona.



Za one koji zele vise...

U sledecem terminu
— Regulisani pogon sa direkthom kontrolom momenta
asinhronog motora

Laboratorijske vezbe — Praktikum

— Regulisani pogon sa vektorski upravljanim asinhronim
motorom

— Primena industrijskih pretvaraca ucestanosti za
upravljanje asinhronim pogonom

Seminarski rad (uz podrsku nastavnika i literature)

Predmeti:

— Odabrana poglavlja iz elektromotornih pogona (MS)

— Energetski efikasni elektromotorni pogoni (MS)

— Digitalno upravljanje pretvaracima i pogonima

Literatura



