
Obr.  1-  Bloková  schéma  napä ového  modelu  AM orientovaného  na  magnetický  tok  rotora.ť

Generátor  elektromagnetického  toku  rotora:

(nepriame  vektorové  riadenie)

Obr.  2 -  Bloková  schéma  generátora  momentu  AM pri  nepriamom  vektorovom  riadení  pre
konštantnú  hodnotu  magnetického  toku



Obr.3  -  Bloková  schéma  nap äťového  modelu  AM orientovaného  na  vektor  magnetického  toku
rotora  s uvažovanim  KB
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Výp očet  parametrov  regulátora  Kp  a TI PI regulátora  vyjadrujú  nasledovné  vzťahy:
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TW je   č asová  konštanta  regulácie  , ktorá  zodpovedá  času  nábehu  prechodovej  

charakteris tiky

výstupnej  vel ičiny  na  66% hodnotu.  Časová  konštanta  regulácie  sa  praktický  volí  

tak,  aby

boli  zo hľadnené  obmedzujúce  podmienky  riadiaceho  zásahu  a možno sti  

nastavenia

maximálnej  hodnoty  zosilnenia  regulátora.

Metódu  inverznej  dynamiky  aplikujeme  na  syntézu  stavových  regulátorov  

generátora

elektromagnetického  momentu.  Výhodou  je  jednoduchá  algoritmizácia  

nastavenia  regulátorov



pre  rôzne  typy  AM.

2.  Syntéza  regulátorov  prúdu

Pri  návrhu  regulátorov  generátora  momentu  sa  vychádza  z  modelu  AM 

orientovaného  na

vektor  magnetického  toku  rotora  .Matematický  model  AM s  kotvou  nakrátko  v 

súradnicovom

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

bloková  schéma  na  Obr.  3.

Regulátory  navrhneme  metódou  inverznej  dynamiky.

PI regulátor  je  vyjadrený  v tvare  (2):
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Potom  zo  vzťahov  (3), (4) vyplýva:
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TW1 je  rýchlo s  ť regulácie  regul ačného  obvodu  prúdu  ktorú  volíme:  TW1= 0.3  ms

Pre  parametre  5,5kW  AM uvedené  v prílohe,  bol  vyp očítaný  regulátor  prúdu  

v tvare:
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kde  T IP je  integr ačná  časová  konštanta  regulátora  prúdu

KPP -  zosilnenie  regulátora  prúdu

T W - rýchlo s  ť regulácie  regul ačného  obvodu  prúdu  , TW1=0.0003  s
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Návrh  regulátora  magnetického  toku



Regul ačný  obvod  magnetického  toku  rotora  je  v riadiacom  systéme  generátora  

momentu  nadradený  na  regul ačný  obvod  prúdu  iS2.

Z matematického  modelu  AM vyplýva  nasledovná  prenosová  funkcia  sústavy.
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Regulátor  magnetického  toku  je  možné  navrhn ú  za  zjednodušenej  blokovej  

schémy,  obr.4

metódou  inverznej  dynamiky.  Ak rýchlo s  ť regulácie  regul ačného  obvodu  

magnetického  toku

volíme  rádove  pomalšiu  ako  regul ačného  obvodu  prúdu  is1,  potom  jeho  

dynamiku

v náhradno m  modeli  sústavy  môžeme  zanedb a  ť .

Obr.  4
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kde  TIMT je  integr ačná  časová  konštanta  regulátora  magnetického  toku.

KMT -  zosilnenie  regulátora  magnetického  toku

T W - rýchlo s  ť regulácie  regul ačného  obvodu  toku  ktorú  zvolíme  TW2=0.1  s
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3.  Návrh  regulátora  momentu  motora

Regul ačný  obvod  momentu  je  nadradený  na  regul ačný  obvod  prúdu  is2 .Pri  

návrhu  regulátora

momentu  sa  na  rozdiel  od  predchádzajúceho  prípadu  dynamika  regul ačného  

obvodu  prúd

nemôže  zanedb ať .
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Zjednodušená  náhradná  schéma  regul ačného  obvodu  momentu  je  na  obr.5.  

Regulátor

momentu  môžeme  takisto  navrhn ú  metódou  inverznej  dynamiky.

Obr.  5

Prenos  regulovanej  sústavy  je  
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Momentová  slučka  sa  pripájala  až  po  prechodnom  deji  tokovej  slučky.  Skok  

refere nčného

momentu  je  z  0  na  nominálnu  hodnotu  momentu  Mn .

Pre  hodnoty  TW3=0.001  s  a  ψ r=1Wb  sú  navrhnuté  nasledovné  parametre  

regulátora

momentu
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4.  Rýchlostný  servosystém  sAM

Štruktúra  rýchlostného  servopohonu  je  na  obr.6.  Výstup  z  regulátora  rýchlosti  je  

želaný

moment  Mm

*

,ktorý  vstupuje  do  generátora  momentu  -  GM. Podobne  aj  regulátor  

momentu

vykompenzuje  jeden  kor e  ň sústavy  a prenos  Mm(s)/M m´(s)   ,opísaný  je  sústavou  

prvého

rádu  . Prenos  ω i(s)/ Mm
* (s). obsahuj  aj  jeden  astatizmus.

Obr.  6

1
/1

)(

)(
1

1
)(

)(

3
*

3
* +

=
+

=
sTK

J
sM

s
sTKsM

sM

WPPmWPPm

m ω

Inverzná  dynamika  pre  tento  prípad  sa  zdá  by nevhodná  z  hľadiska  požiadaviek  

na  statickú

presno s  ť regulácie.  Syntézou  regulátora  touto  metódou  vyjde  štruktúra  PD 

regulátora.  Ak

chceme  zabezp e i  č ť robustno s  ť systému  na  poruchu  MZ ,musíme  zvol i  ť štruktúru  

PI

regulátora.  Spojitý  regulátor  rýchlosti  môže  by navrhnutý  napr.  pomocou  

Whiteley- ho

štandardných  tvarov  s  nasledovnými  parametrami  :
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