5. Regulacja czestotliwosciowa predkosci obrotowej
silnika indukcyjnego klatkowego

5.1 Zasada regulacji czestotliwosciowe] - warunki optymalizaciji
statycznej;

5.2 Regulacja skalarna predkosci obrotowej ( U/f);

5.3 Regulacja wektorowa predkosci obrotowej

Silnik Indukcyjny Klatkowy — Sterowanie
Skalarne

Opis matematyczny silnika indukcyjnego klatkowego




Konstrukcja silnika klatkowego

piersciania zwiarajgce
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Konstrukcja wirnika silnika pierscieniowego

Fierscienie slizgowe
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Falownik napgcia z rezystorem hamowania
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Falownik napgcia ze zwrotem energii do sieci
- nawrotny uktad tyrystorowy
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Falownik napgcia ze zwrotem energii do sieci
- tranzystorowy mostek sieciowy
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Charakterystyki mechaniczne silnika
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Zwiazek napiecia z czestotliwoscig
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Wykres charakterystyk sterowania amplitudg napiecia
stojana w funkcji czéstotliwosci, oraz prgdu w funkcji
poslizgu - zapewniajgce statg amplitude strumienia

skojarzonego stojana
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Schemat uktadu skalarnej regulacji predkosci silnika indukcyjnego
klatkowego wg zasady U/f = const. (bez regulacji prgdu)
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Metoda posredniego sterowania strumienia silnika klatkowego z
uwzglednieniem pradu

Napkcie wyjsciowe falownika
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Silnik Indukcyjny klatkowy — Sterowanie wektorowe
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Wykres wektorowy zmiennych stanu silnika we wspotrzednych polowych
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Schemat uktadu eztotliwosciowej regulacji wektorowej
predkosci silnika indukcyjnego klatkowego (DFOC) z
regulatorami sktadowych gau stojana w osiackry

i
_____ i
I | SN | u
i B B »| Rix PN = XY s | wekto-|_Ga
[ [ — I - rowa | G K}
) U >
L l / lsy > N > L %,
O RS T Ry ap M|
— M — M Y 1
w _ ¥
Isx Xy ‘isu GB B ia o
Isy ‘isg B | b
ap | ABC|
< —~
Estymato | M
Y, D -




Schemat uktadu estotliwosciowej regulacji wektorowe;
predkosci silnika indukcyjnego klatkowego (DFOC) z trzema
regulatorami prdow fazowych
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Przyktadowe przebiegi uchybugolkosci i momentu podczas
odpowiedzi uktadu regulacji skalarnej (b) i wektwe) (a) na
skokows zmiare momentu oporowego)
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Regulacja wektorowa (a) i skalarna (b)

Przyktadowe przebiegi pdkosci i momentu (a), strumienia
stojana i wirnika oraz amplitudy i sktadowych w gsiy
pradu stojana podczas rozruchu, nawrotu i hamowaraduk
regulacji wektorowej silnika klatkowego
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Porownanie dynamiki metod skalarne]
| wektorowe]
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Rys. Pedkoic silnika klatkowego podczas nawrotu z 25rad/s do - 25nads tradycyjnym Rys. 5.6.6. Ridy fazowe silnika klatkowego podczas nawrotu z@Sreo - 25rad/s przy
sterowaniu wektorowym DFOC, tradycyjnym sterowaniu wektorowym DF(¢

Rys. 5.6.4 Moment silnika klatkowego podczas nawrotuazisdo - 25radls przy tradycyjnym
sterowaniu wektorowym DFOC.
Rys.5.6.8 Sktadowg8 strumienia stojana silnika klatkowego podczas mawe 25rad/s do - 25rad/s
przy j sterowaniu 'm DFOC.
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Rys. 5.6.10 Moment elektromagnetyczny silnikadvagigo podczas zmiany skokowej wégto

momentu zadanego z 10Nm do — 10Nm, przy tradycyjtemwaniu wektorowym DFC
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Rys. 5.6.22 Napcie przewodowe }Jstojana silnika klatkowego podczas zmiany skokowe
wartasci momentu zadanego z 10Nm do — 10Nm, przy tradymy$terowaniu wektorowym DFC

ic silnika podczas zmiany skokewetaci momentu zadanego z

10Nm do — 10N, przy klasycznym sterowaniu DTC.
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