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Ciele projektu:

* navrh a realizacia vektorového riadenia spolu s algoritmami na zvysenie

v u

ucinnosti synchronneho motora, ‘ k
 meranie vlastnosti riadenia pokryvajuceho celu prevadzkovu oblast

stroja vzhladom na zvysenie ucinnosti,
, | . . , . + vystupny vykon - 150 KVA
» navrh a realizacia algoritmu riadenia odolného vodi zmene parametrov vystupny vykon - 150
e menovité napatie - 340 V

synchronneho motora, e
« Spickovy prud - 420 A

e porovnanie riadeni a publikovanie vysledkov na medzinarodnej

konferencil. Popis inovativheho algoritmu riadenia - stabilizované skalarne

riadenie s riadenim na konstantny ucinnik

Vektorové riadenie synchronneho motora s PM:
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* nezavislost od parametrov motora,

Zakladnou a zaroven najjednoduchSou technikou pri vektorovom riadeni

ie: * pbezsnimacovy algoritmus,

 priame riadenie ucinnika cos ¢ = konst., cosor T 0 s
—>| acos —>| sin

* riadenie s konstantnym uhlom momentu - CTA:.

 nizko nakladové riesenie, nenarocné na

° Vypocet Ziadaného pradu v q,-0Si
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vykon mikrokontroleéra.

ZlepSenie prevadzkovych vlastnosti SMPM e mozné pri vektorovom
P P 4 ‘ P Nevyhody:

riadeni docielit vhodnym riadenim d-zlozky prddu podla niektoréeho z i .
* nizsia dynamika,
nasledujucich kritérii: . T .
* riadenie pri velmi nizkej rychlosti,

e riadenie s maximalnym momentom na ampér - MTPA: . , L. ,
Y P  komplikovane ladenie struktury.
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* riadenie s jednotkovym ucinnikom - UPF:
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Vypocet uvedenych rovnic je vSak zavisly od parametrov motora, ktoré sa

menia za roznych prevadzkovych podmienok napriklad vplyvom teploty,
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