
Sterowanie bezczujnikowe

Sensorless Control

1. Metody algorytmiczne

2. Metody fizykalne (pomiar wybranych cech fizycznych silnika)
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Odtwarzanie wektora strumienia magnetycznego SI
Symulator oparty na równaniach stojana we współrzędnych α, β



Odtwarzanie wektora strumienia magnetycznego SI
Symulator oparty na równaniach stojana we współrzędnych α, β
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Odtwarzanie wektora strumienia wirnika SI za 
pomocą obserwatora Luenbergera

 
 
 Tss

T
ss

T
rrss

ii

uu

ii





 







Y

U

X



Odtwarzanie wektora strumienia wirnika SI za 
pomocą obserwatora Luenbergera
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Struktura obserwatora Luenbergera dla 
odtwarzania wektora strumienia wirnika SI
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Schemat układu częstotliwościowej regulacji wektorowej prędkości silnika 
indukcyjnego klatkowego (DFOC) z trzema regulatorami prądów fazowych



Schemat układu częstotliwościowej regulacji wektorowej prędkości silnika 
indukcyjnego klatkowego (DFOC) z trzema regulatorami prądów fazowych

w wersji sterowania  bezczujnikowego

Obserwator



Struktura liniowego niestacjonarnego 
obserwatora Luenbergera dla SI
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Obliczenia położenia kątowego wektora strumienia
i prędkości kątowej silnika przy sterowaniu 

bezczujnikowym SI
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Estymacji kąta położenia wirnika PMSM wykorzystująca 
podejście fizykalne (koncepcja) 
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Sterowanie bezczujnikowe silnikiem PMSM



Sterowanie bezczujnikowe silnikiem PMSM

Estymator



Sterowanie bezczujnikowe silnikiem bezszczotkowym prądu 
stałego BLDCM
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