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Obr. 1- Blokova schéma napatového modelu AM orientovaného na magneticky tok rotora.

Generator elektromagnetického toku rotora:

(nepriame vektorové riadenie)
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Obr. 2 - Blokova schéma generatora momentu AM pri nepriamom vektorovom riadeni pre
konstantnd hodnotu magnetického toku
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Obr.3 - Blokova schéma nap atového modelu AM orientovaného na vektor magnetického toku
rotora s uvazovanim KB

K
Slstava 1. rddu bez dopravného oneskorenia typu : <X ::L_':'_INS
@
L Go(9) =Ko (1+—1)
Pl reguldtor: R PY“"T 5 (2

|
Vypocet parametrov regulatora Kpa T,Pl regulatora vyjadruju nasledovné vztahy:

T=Tn ©)
K T
= 4
PTK T, 4

Twje € asova konstanta regulécie , ktord zodpoveda Casu nabehu prechodove;

charakteristiky

vystupnej veli¢iny na 66% hodnotu. Casova konstanta regulacie sa prakticky voli
tak, aby

boli zohl'adnené obmedzujuce podmienky riadiaceho zasahu a mozno sti
nastavenia

maximalnej hodnoty zosilnenia reguléatora.

Metodu inverznej dynamiky aplikujeme na syntézu stavovych regulatorov
generatora

elektromagnetického momentu. Vyhodou je jednoduch& algoritmizacia

nastavenia regulatorov



pre rézne typy AM.

2. Syntéza regulatorov prudu

Pri ndvrhu regulétorov generdtora momentu sa vychaddza z modelu AM
orientovaného na

vektor magnetického toku rotora .Matematicky model AM s kotvou nakratko v
stradnicovom

systéme (1, 2) orientovanom na vektor magnetického toku rotora vyjadruje

blokova schéma na Obr. 3.

Regulatory navrhneme metddou inverznej dynamiky.

Pl regulétor je vyjadreny v tvare (2):

FEF SRR A S

L R
Potom zo vztahov (3), (4) vyplyva:
TIP: TN= Tl
T
K - 1P
PP I‘<I-I_W1

Twje rychlost regul&cie regul atného obvodu pradu ktord volime: T,,=0.3 ms
Pre parametre 5,5kW AM uvedené v prilohe, bol vypocitany regulator pradu
v tvare:
G (9 =K@+t
PP T

1P
Ko =258477 aT,, =00047s
kde T je integr ana Casova konstanta reguléatora pradu

Kee - zoOsilnenie regulatora prudu

Tw-rychlost regulécie regul acného obvodu pradu , Tw,=0.0003 s

= 1 = A90.5
G (s =58477(1+ O.(D47s) 58477 + S

Gy (2) = BDBATT 2= B25T75

Tvz=0.1ms=0.0001s ,prevod s-z so vzorkovacom

| r&du.
Navrh reguléatora magnetického toku



Regul atny obvod magnetického toku rotora je v riadiacom systéme generatora
momentu nadradeny na regul acny obvod prudu ig,.

Z matematického modelu AM vyplyva nasledovné prenosova funkcia sustavy.

_we_ v _ K
GrO=1_(9 TI+T s 14T s

K| :Lm Tn= T

za predpokladu Ze dynamické vlastnosti ROP mdzeme zanedb at plati 1,=1
Regulétor magnetického toku je mozné navrhn U za zjednoduSenej blokovej
schémy, obr.4

metédou inverznej dynamiky. Ak rychlost regulécie regul atného obvodu
magnetického toku

volime radove pomalSiu ako regul acného obvodu prudu isi, potom jeho
dynamiku

v ndhradnom modeli sGstavy mdéZzeme zanedb at .

T’: R .l:;'” L"._ l'.‘lrr
— MT — ™ I+Ts
Obr. 4
Twar =10 Tyr =Ty =T,
TN
T
K — IMT
MT KITW2

kde T,,; je integr acna Casova konstanta regulatora magnetického toku.
Kwr- zosilnenie regulatora magnetického toku

T.-rychlost regulécie regul atného obvodu toku ktort zvolime Tw.=0.1 s

— 1\ 1 — 68.77/6
=K, @+ =11.75380+ =) =11.7/538+—>"—
3. Navrh regulatora momentu motora

Regul atny obvod momentu je nadradeny na regul acny obvod pradu ig,.Pri
navrhu regulétora

momentu sa na rozdiel od predchadzajlceho pripadu dynamika regul acného
obvodu prud

nemdze zanedb at.
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ZjednoduSena nahradna schéma regul acného obvodu momentu je na obr.5.
Regulator

‘li': R f;.z I Isz 3 M,
MR K )st '\Eﬁ'ﬁ ]

¥ = konst

momentu moézZzeme takisto navrhn U metdédou inverznej dynamiky.
Obr. 5

Prenos regulovanej sustavy je

_M.(s_ @2pky, _K;
B |;2(S) - (TR /KPP)S+1_ Ty s+l

Ki=@/9pky, a Ty =(RR /Kgp)

®

v

T T
=10 T, =Ty =
n PP
.
K. = M
M I‘<|-I_W3

Momentova slucka sa pripdjala az po prechodnom deji tokovej slucky. Skok
referencného

momentu je z 0 na nominalnu hodnotu momentu M,.

Pre hodnoty Tw.=0.001 s a y,=1Wb st navrhnuté nasledovné parametre
regul dtora

momentu



_ 1\ _ 1 \_ 3390.204
Gy (9 =K,, (1+T,Ms)_0'1018(1+o.0(1135) 0.1018 + ==

— 01018z —.0.06787/06
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4. Rychlostny servosystém sAM

Struktara rychlostného servopohonu je na obr.6. Vystup z regulétora rychlosti je
zelany

moment Mm*,ktory vstupuje do generatora momentu - GM. Podobne g regulator
momentu

vykompenzuje jeden koren slstavy aprenos M, (s)/Ma’(s) ,opisany je sustavou

prvého

radu . Prenos w,(s)/ Mn" (s). obsahuj a jeden astatizmus.

(4} M,
RR W GM
Obr. 6
Ma(s)_ 1 w(s) _  1/]
M;(S) KopTyysS+1 M;(S) KopTysSt1

Inverzna dynamika pre tento pripad sa zda by nevhodna z hl'adiska poZiadaviek
na staticku

presno st regulécie. Syntézou regulétora touto metdédou vyjde Struktira PD
regulatora. Ak

chceme zabezp ecit robustno st systému na poruchu M, ,musime zvolit Struktdru
Pl

regulatora. Spojity regulator rychlosti mézZze by navrhnuty napr. pomocou
Whiteley- ho

Standardnych tvarov s nasledovnymi parametrami :




