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NOWA METODA STEROWANIA FALOWNIKIEM PRADU
PRZEZNACZONYM DO ZASILANIA KLATKOWYCH SILNIKOW ASYNCHRONICZNYCH

_Streszczenie. Przedstawia sie sposob_sterowania tyrystorami _falo-"
wnika_pradu w uktadzie napedowym z silnikiem asynchronicznym. Zasto-
sowanie metody zapewnia korzystne wkasciwosci napedu, zwkaszcza w za-
kresie matych Eredkoéci katowych, a_Jednoczesnie  prosta  realizacje
techniczng bloku sterowania falowanika. W drodze symulacji hybrydowej <
wykazano, ze wspotczynniki nieréwnomiernosci biegu_silnikamogg by¢ w
tym przypadku mniejsze niz dla programowej modulacji pradow owych.

Zalety przemiennikéw czestotliwosci z falownikami pradu umozliwiajg ich
stosowanie w indywidualnych i grupowych napedach urzadzen przemystowych. U-
k#ady napedowe z silnikami klatkowymi i falownikami pradu charakteryzuje
prostota obwodéw ghdwnych, wysoka sprawnos¢, szeroki zakres sterowania pred-
koscig katowa 1 momentem silnika oraz mozliwoS¢ uzyskania bardzo korzyst-
nych wkasciwosci statycznych 1 dynamicznych. Wymienione cechy zapewniaja u-
nlwersalnos¢ tego typu ukkadéw, oferowanych obecnie przez przodujacych wy-
tworcow. Rowniez w kraju podjeto seryjng produkcje przemiennikéwczestothi-
wosci  z trojfazowymi falownikami pradu; wytwarzane sg one podnazwg ASF
przez zakkady APATOR w Toruniu.

Podstawowe zagadnienia dotyczace rozwigzan ukktadowych, analizy i1 pro-
Jjektowania obwodéw gdwnych lub zasad sterowania dla falownikéw pradu bydy
przedmiotem licznych opracowan 1 publikacji,jak np. fi, 4, 5, 6, 7, 8] . Jed-
nym z istotnych 1 aktualnych probleméw Jest sposob ksztaktowania pradow fa-
zowych silnika zasilanego przez falownik pradu, zwkaszcza w obszarze madych
predkosci kgtowych, przy czestotliwosciach mniejszych od 10 Hz. Zasada pra-
cy falownika powoduje, ze prady te sa zawsze ciggami impulséw bliskich pro-
stokgtnym,a chwilowy moment silnika zawiera skkadowe o czestotliwosci komu-
tacji. Ksztakt i amplituda tych skladowych zalezy od sposobu sterowania za-
worami Ffalownika oraz od obcigzenia silnika. Zjawisko to, ktérego mechanizm
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szczeg6towo opisano w pracy [Z], Jest przyczyng powstawania skdadowych
zmiennych w przebiegu czasowym predkosci silnika. Wynika stad potrzeba opra-
cowania metod sterowania falownikiem pradu, umozliwiajacych redukcje chwi-
lowych zmian predkosci. SzczegOlnie ostre wymagania dotyczgce réwnomiernos-
ci biegu silnika przy makych predkosciach katowych stawiane sg napedom o-
brabiarkowym.

W celu zmniejszenia drgan predkosci zaleznych od szybkozmiennych skdado-
wych momentu, w napedach z falownikami pradu wprowadza sie modulacje pra-
dow fazowych [2, 3, 5, 6, 7, 3J - Modulacje wykonuje sie w ukdadach progra-
mowego sterowania zaworami falownika 2, 5, 10 ; spotyka sie rowniez rozwig-
zania [3, 7, 9] ,dla ktérych Impulsy sterujgce zaworami powstaja w blokach
analogowych, przeksztatcajacych sygnaty ciggle. W Instytucie Podstawowych
Probleméw Elektrotechniki 1 Energoelektroniki Politechniki Slaskiej opraco-
wano odmienng metode sterowania Ffalownikiem pradu. Charakteryzuje sie ona
prosta realizacja techniczng jJ zapewnia dobre wkasciwosci napedu przy ma-
+ych predkosciach, a szczegélnie réownomiernos¢ biegu silnika wiekszg niz
dla wielopulsowej modulacji programowej .

2. METODA STEROWANIA FALOWNIKIEM PRADU

Na rys. 1 przedstawiono uproszczony schemat falownika zasilajgcego uzwo-
jenia stoJana silnika klatkowego (z pominieciem obwodéw komutacyjnych, po-
siadajacych réznorodne rozwigzania). Tyrystory V1 - V6 falownika sterowana
sg tak, ze stan ich przewodzenia Jest okreslony funkcjami logicznymi FM-Fg.
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Chwillowe prady silnika mozna opisa¢ przy zatozeniu natychmiastowej komu-
tacji w grapach zawordw, Jak nastepuje:

A - F1- ) IF(®
iB) - (F, - FB) iF(® (€D)
icl® -@EFE->6)iF®

z warunkiem + 2 + + f5 + 16

gdzie Fl-jfg sg to funkcje przekaczajace, odwzorowujgce stan tyrystoréw,zas
ip(t) oznacza przebieg pradu zasilajacego falownik.

Realizacja klasycznych metod sterowania falownikiem pradu nastepuje ra,J-
czesciej w ukkadzie przedstawionym na rys. 2. Sygnat zadanej czestotliwosci
wyznaczany w nadrzednym ukdadzie regulacji napedu, podlega przetworze-
niu w elemencie 1w ciag im-

pulséw fj podawany na wej-

JL scie ukdadu logicznego 2, w

- 13 ktérym zachodzi formowanie

sygnatow F1 & Fg. Czdon 1
Jest zatem przetwornikiem
cigglego przebiegu f*na cze-
stotliwos¢ sygnatu loglcz-
nego . Blok 2 tworzy ciggi sterujgce zaworami, O zaprogramowanych chwi-
lach przekaczen, uzaleznione od wartosci czestotliwosci  oraz od sygnatu
kolejnosci faz k doprowadzonego na drugie wejscie bloku 2. przy takim roz-
wigzaniu wystepuje kilka stref czestotliwosci f , w ktérych  modulacja za-
chodzi weddtug roznych algorytmow. W kazdej strefie prady fazowe zawieraja

stakg liczbe pulséw w Jednym potokresle.

Dla przedstawionej w artykule metody sterowahla falownikiem,schemat funk-
cjonalny ma posta¢ pokazana na rys. 3. Ciggi impulséw sterujacych F1 f
tworzone sa na podstawie przebiegéw 1A, iB, 1*, ktdre moga by¢ interpreto-
wane Jako zadanie wartosci pradow obciazenia - rys. 3a. Przewiduje sie przy
tym dwie strefy czestotliwosci pracy falownika (lub predkosci katowej sil-
nikau) , takie ze:

||:[-7\

Rys. 2. Schemat blokol klasﬁcznego ukdadu
sterowania falownika

- przy czestotliwosciach matych, gdy |&l<® modulacja szerokosci Impulséw
pradowych zachodzi w zakresie katéw O - 60° oraz 120° - 180° dla kazdego
pétokresu pradu fazowego,

- przy czestotliwosciach wiekszych, gdy I > prady fazowe majg postac
prostokatnych impulséw nlemodulowanych, o szerokosci 120° w kazdym péto-
kresie.
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Modulacje w obszarze makych czestotliwosSci osigga sie przez poréwnywanie
sinusoid 1”, ig, 1* z sygnalemo pitowym przebiegu i czestotliwosci M wybie-
ranej dowolnie, lecz ograniczonej przez czas trwania komutacji falownika,
tak ze * < 200 Hz, Wartos¢ predkosci katowej silnika wg okresla przy tym
granice obu stref sterowania. Taki sposob sterowania falownika pradu rozni
sie znacznie od klasycznego (patrz schemat na rys. 2), a w szczegolnosci:

- czestotliwos¢ modulacji M (czestotliwos¢ sygnatu wzorcowego) nie zalezy
od parametréw przebiegéw modulujacych 1A, ig, ic - moze ona byc staka lub
nastawiana z zewngtrz,

- liczba pulsow pradu fazowego w jednym pokokresie moze przyjmowac znaczne
wartosci i zmienia sie przy modulacji w funkcji czestotliwosci pracy fa-
lownika,

- w przypadku ogélnym nie sa Scisle zachowane warunki symetrii pradéw fa-
zowych,

- w ukfadzie sterowania falownika nie wystepuje sygnat zadanej czestotliwos-
ci *,

- blok sterujacy nie zawiera przetwornika napiecia na czestotliwos¢, jak
rowniez elementow pamieciowych (licznikéw, rejestrow itd.),

- metode sterowania realizuje sie wykorzystujac wyktacznie komparatory ana-
logowe i1 podstawowe bramki logiczne.

Na rys. 3b przedstawiono schemat blokowy uk#adu sterowania fTalownikiem
weddug opisywangj z . Blok komparatoréw K, do ktérego wejs¢ doprowadzo-
ne sa sygnaty 1A, i, it oraz przebieg wzorcowy w, generuje funkcje logicz-
ne (@ b, ©), (A, B, C), (X, Y). Funkcje te okreslaja znaki zadanych pradéw
iA. ig, ic oraz wyniki poréwnywania ich wartosci miedzy soba i1 2z sygnalem
WZOrcowym w.

Ukdad logiczny L wytwarza:

- modulowane ciagi (A* B1 2° 2™ dla sterowania zaworami faz falownika
przy czestotliwosciach f f (dla predkosci katowej silnika |o] < Wg)»
- prostokgtne sygnaty sterujace (Al 2, Bl 2* Cl 2) w strefie czestotliwosci
wiekszych, gdy @] > Wg-
e W bloku przetacznika (nultipleksera) P wybiera sie jedng z serii impul-
sow (A* 2, B*2,C*2) lub (A1 2 B1 2, 2) w funkcji poziomu sygnatu m,
otrzymujac sterowanie F1 - Fg. Element W Jest generatorem przebiegu wzorco-
wego w, o czestotliwosci stalej badz nastawianej sygnatem fM. Czdon M spek-
nia role okienkowego komparatora predkosci katowej silnika i steruje prze-
dacznikiem P. Sygnaly wystepujace w schemacie na rys. 3 mozna opisa¢ zalez-
nosciami :

A= I[i*g] * a1
tOEg . v 2 [NO -FO] (¢3)

C= 1[i*MJ , c= I[E®) -F©]

B
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AaL=a . pp @b
g1 = bc . b2 =hbe
c1 = ca 9 O2 - Ca

X ml [x(t) - w(OJI W I[AL,i*(t) + SB ig(t)

Y = Iy(t) - w(ti] =1[-AA2I*(t) - BB2i*(t) - CC2 i*(t) - w(t)d
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Rys. 3. Schemat funkcjonalny bloku sterowania falownika
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Rys. 4. Przebiegi czasowe »ygnatow w ukdadzie sterujacym

C. Myrcik
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Rys. 5. Przykkad technicznejlrealizacji metody sterowania
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A* — AANX + AIX + BC  F a] - AA2Y + A2Y + BC

B* - BB™X + B"X + AC , B* - BBgY + BEl ¢ AC ®

?

CCIX + C.,X+ AB , c] - CCjYy + C2Y + AB

- MA* + M ) F2 = mB* + mB~ , Fj « mc![ + mC~

(6)
F6 - mC2 . mC2

gdzie m=1 [Wg - ol

Przebiegi czasowe okreslone wzorami (3)-(6) pokazano na rys. A, na przy-
ktadzie sygnatow fazy (A) falownika, przy zatozeniu, ze stosunek czestotli-
wosci modulacji ™M do czestotliwosci pradow fazowych £ Jest (fW/F)-15. Wy-
kresla ktéorym ujeto rowniez przebiegi argumentow funkcji X, Y wyjasnia za-
sade modulacji} nalezy jednak zaznaczy¢, ze wartos¢ ilorazu (f,j/F).,a wiec
i liczba impulsdw pradu w okresie,moze by¢ w rzeczywistosci znacznie wie-
ksza.

Przyktadowe rozwigzanie bloku komparatordwj.| K 1 ukdadu logicznego L (dla
fazy A) pokazano na rys. 5, wraz z kanatem sterowania grupg anodowg tyrysto-
réw falownika.

Blok Z sterowany sygnakami wyjsciowymi multipleksera P, eliminuje impul-
sy o zbyt makym czasie trwania, ktoére moga powsta¢ przy modulacji lub pod-
czas przekaczania multipleksera w otoczeniu predkosci tdg. Blok ten zawiera
prosty uktad uzaleznien czasowych i zabezpiecza poprawng komutacje w gru-
pach zaworéw. Obecnos¢ cztonu Z modyfikuje funkcje sterujace F1 4 Fg w bar-
dzo niewielkim stopniu, poniewaz eliminowane sg tylko najkrétsze Impulsy,
trwajace mniej niz 1 ms. Jak wskazuja wyniki badan, takie impulsy wystepuja
sporadycznie a ich usuniecie nie powoduje zauwazalnych zakkbcen przebiegu
pradéw fazowych.

3. HYBRYDOWA SYMULACJA UKLADU NAPADOWEGO

W celu okreslenia wkasciwosci ukdadu napedowego z falownikiem pradu dla
przedstawionej metody sterowania, przeprowadzono badania na modelu hybrydo-
wym. Przedmiotem modelowania by* naped z silnikiem klatkowym Sf 280 K2-Z4 o
danych znamionowych:

P, « 110 k¥ , N - 155 rad/s (i, - 1480 obr/min), U, - 380 V.
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Analizowany ukdad Jest przeznaczony do napedu obrabiarki, gdzie powinien
spetniac¢ wysokie wymagania dotyczace zakresu sterowania predkoscig i réowno-
miernosci biegu silnika. Jak rowniez wskaznikéw dynamicznych. Z uwagi na t&*
przyjeto ze nadrzedny regulator napedu realizuje bezposrednie sterowanie
strumieniem i momentem silnika, metodg orientacji wektora pola [6] -

Rys. 6. Schemat funkcjonalny modelu ukdadu napedowego

Blok R stanowi model regulatora stanu napedu, obejmujacy regulatory pred-
kosci katowej 1 strumienia silnika oraz uktad transformacji wsp6hrzednych.
Okresla sie w nim zadany prad Ip oraz skkadowe wektora i*, w drodze prze-
ksztaktcenia zmiennych zawartych w wektorze wejscia we.

Blok P opisuje obwdd posredniczacy przemiennika czestotliwosci z falowni-
kiem pradu. Rozwigzuje sie w nim rownanie roézniczkowe dla pradu ip,przy zna-
nych przebiegach napie¢ prostownika sterowanego Up oraz falownika Up. Blok
ten zawiera rowniez obwdd regulatora pradu Ip i model prostownika sterowa-
nego.

Blok F odwzorowuje falownik wraz z uktadem sterowania zawordw. Generuje
on funkcje przektaczajace + Fg zgodnie z réownaniami (2) - (6), a ponadto
oblicza prady fazowe silnika weddtug réownania (1) oraz wyznacza sygnat na-
piecia Up.

Blok A zawiera model réwnan stanu silnika, dla ktérych wektorem sterowa-
nia sg prady fazowe 1 wraz z momentem obcigzenia mQ, zas wektorem wyjscia
Jest wy. Rozwigzanie ukdadu réwnan rézniczkowych silnika asynchronicznego
tworzg nieliniowe zaleznosci dla chwilovego momentu  elektromagnetycznego,
predkosci katowej, skkadowych strumienia skojarzonego oraz napie¢ Fazowych
silnika. W modelu wykorzystano uproszczony opis falownika, przy ktérym po-
mija sie procesy komutacyjne. Rownania silnika zapisano w ukkadzie wspot-
rzednych nieruchomych wzgledem stojana (@Jb, co w rozpatrywanym przypadku
daje najprostsze zaleznosci. Sygnaly wystepujace na rys. 6 oznaczaja*

we » [ao* V* o> V2ev2/] 1 - wektor wejscia ukdadu regulacji,

- J«.m, VZXt, V2p uJ T - wektor wyjscia modelu silnika,
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=Ti* 1* 1*
_-LI_A* bx b]lT - wektor zadanych pradow fazowych,
1 =[1A, 1B, ie]T - wektor rzeczywistych pradéw fazowych,

u =fLA, Ug, ud T_ wektor napie¢ fazowych silnika,

W* - wartos¢ zadana predkosci kgtowej,

V* - zadana amplituda strumienia skojarzonego z wirnikiem silnika,
i~ - zadany prad falownika,

V2(rp - skkadowe prostokgtne strumienia skojarzonego z wirnikiem,

Ip - rzeczywisty prad falownika,

Up - napiecie falownika, tak Jak na rys. 1,

m - chwilowy moment elektromagnetyczny,

mo - moment obcigzenia silnika.

4. WYBRANE REZULTATY BADAN

Symulacja hybrydowa weddug pokazanego schematu umozliwia badania réznych
zagadnien sterowania i1 regulacji ukdadu napedowego. Przedstawione nizej wy-
niki obliczen dotycza wykacznie standw ustalonych, a przede wszystkim wkas-
ciwosci omawianego sposobu modulacji pradéw fazowych przy madych  predkos-
ciach. Podstawowag wielkoscig, ktorag przyjeto Jako kryterium oceny ukdadu

sterowania, byt wspétczynnik nleréwnomlernosci biegu silnika, definiowany
Jjakos
U - - -
Knl o m—— — 2=£ - wzgledny wspotczynnik nleréwnomlernosci ble-
N qu
u -0. i .
K5=2 - - bezwzgledny wspokczynnik  nleréwnomlernosci
mx min biegu.

Selen obliczen byto wyznaczenie tej skkadowej nleréwnomlernosci biegu,
ktora zalezy od ksztattu pradéw zasilajacych silnik asynchroniczny. Nalezy
zastrzec, ze zjawisko nieréwnomiernego biegu silnika w ukdadzie napedowym,
Jest nader ztozone i wynika z wielu czynnikéw. Dla napedu z falownikiem pra-
du, najwieksze znaczenie ma Jednak dyskretny charakter ruchu wypadkowego
wektor- przepbywu, co uzasadnia celowo$¢ prowadzenia modulacji pradéw. Przy
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okreslonym algorytmie sterowania falownikiem, wspokczynniki Knl- >, s3
funkcjami czterech zmiennych:

- wartosci elektromechanicznej stalej czasowej napedu V

- momentu obcigzenia silnika mQ,

- czestotliwosci modulacji V

- czestotliwosci pradow fazowych £ (lub predkosci Sredniej UM, ktéra w
stanie ustalonym Jest réwna predkosci zadanej U*).

Sposrod tych wielkosci, Jedynie czestotliwos¢ modulacji ° jest parame-
trem mozliwym do narzucenia 1 powinna by¢ okreslona w trakcie projektowania
ukfadu. Whasciwosci komutacyjne falownika pradu pozwalajg na  zastosowanie
znacznych czestotliwosci przelaczania; majac Jednak na uwadze ograniczenie
strat w obwodach komutacyjnych wybrano do badaA czestotliwos¢ - 100 Hz.

Przykkadowe przebiegi wzglednych wartosci predkosci katowej u (t), mome»
tu elektromagnetycznego m(t) i pradu fazowego silnika 1,(t), zamieszczono
na rys. 7, 8. Zadana predko$¢ w obu przypadkach byka oy*» 0,02, a wzgledng
elektromechaniczng stala czasowg przyjeto jako réwng stakej czasowej wirni-
ka T,, » T 126. Na rys. 7 zarejestrowano przebiegi przy biegu Jakowym,
zas przypadek obcigzenia znamionowego ilustruje rys. 8.

« -0,02
0]

0,02

0,255

05] -
J

T

-025-

&

©
=

. 7. Przebiegi czasowe predkosci, momentu 1 _pradu razone w wartos-
@llgch wzglednycﬁ), dla zergwggo obcigzenia siFI)nai‘dka swpredkoéci zadanej

U>*- 0,02
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i m.co «*=0,02
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Rys. 8. Przebiegt czasowe takie jak na rys. 7, w przypadku znamionowego ob-
cigzenia silnika

W predkosci katowej u(t) obserwuje sie drgania wymuszone przez skdadowg
przemienng momentu silnika, charakterystyczne dla napedu z falownikiem pra-
du. Drgania te sg g#dwng przyczyng nieréwnomiernosci biegu i zawieraja skla-
done!

- 0 szesciokrotnej czestotliwosci pradéw fazowych == 6F,
- o czestotliwosci modulacji f2 “



Nowa metoda sterowania sl

Tm=126

w*=0,03

Rys« 9# Przebiegi czasowe uchybu_predkosci AcO(t) przy réznych predkosciach,
dla statej czasowej ™ « 126
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Rys. 10. Przebiegi czasowe takie Jak na rys. 9, dla stalej czasowej Trf*!
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Z obliczen wynika, ze tylko drugi typ drgan moze by¢ zasadniczo zreduko-
wany w drodze powiekszania czestotliwosci modulacji. Na rys. 9, 10 przedsta-
wiono przebiegi czasowe uchybu predkosci Aio(t) = () -u* Dlarys. 9
elektromechaniczna stata czasowa byda = 126, zas dla rys. 10 przy-
jeto 2,5-krotng wartos¢ bezwkadnosci wirnika ™ = 2,5 TM2 = 314 (1s). Was-
ciwg wartos¢ granicznej predkosci ay okreslono podczas badan symulacyjnych
Jako 4g = 0,14 (fg = 7 Hz). Jak wida¢ z wykresow, funkcje A u (t) wykazuja
silng zaleznos¢ od kazdej ze zmiennych (M, mQ, ) a ich ksztalt wynika
ghownie z wielkosci obcigzenia mQ. Seria wynikéw symulacji, obejmujaca u-
chyby Aw(t) wystepujace w réznych warunkach, pozwala stwierdzié¢, ze wspok-
czynnik Knl dla zakresu predkosci (0*<0,01 - 0,1) jest prawie staly. Dla
parametrow  « 100 Hz, ™ « 126, w zakresie 0,1, mQ < 1, wzgledny
wspokczynnik nieréwnomiernosci byt nie wiekszy niz:

Knl < 2,7 . IG"3.
odpowiednio, dla stalej elektromechanicznej = 2,5 M2 - 314,
Knl < 1,3 . IG"3

W tych warunkach, bezwzgledny wspékczynnik nieréwnomiernosci biegu mozna
przedstawi¢ w funkcji predkosci zadanej w*. Dla » 126 maksymalne wartos-
ci tego wspokczynnika bylky:

g4 0,01 0,02 0,03 0,05 0,10
mx 0,25 0,13 0,089 0,054 0,027

Zwiekszenie inercji mechanicznej powoduje spadek wartosci Kn2 i tak np. dla

Tm « 2,5 Tj» przy predkosci (0*= 0,02 otrzymujemy < 6,5 . 10-2, zas$

przy predkosci 0,10 jest Kn2 < 1,2 . 10“2.

Poréwnanie tych wartosci z otrzymanymi w pracy [7] wskazuje, ze wspétczyn-

niki Knl, sg przy proponowanej metodzie modulacji okoto 4-krotnle mniej-

sze niz w przypadku programowej modulacji pieciopulsowej. Z kolei, autor

[71 podat wyniki zastosowania zdozonego, zamknietego ukdadu modulacji, opi-

sanego w pracy [9] - 1w tym przypadku, wspédczynniki nieréwnomiernosci bie-

gu byty (1,5 ~ 2) razy wigksze. Tak zachecajacy rezultat otrzymano w wyniku

proponowanego rozwigzania, co mozna uzasadni¢ tym, ze:

1) czestotliwos¢ modulacji przy przedstawionym sposobie ksztaktowania pra-
dow nie zalezy od predkosci silnika,

2) otrzymuje sie korzystny przebieg czasowy momentu silnika.
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- W napedach z silnikiem asynchronicznym i falownikiem pradu mozna stoso-
waé sposoby ksztaktowania pradéw fazowych, zblizone do wykorzystywanych w
falownikach napiecia, a szczegdlnie modulacje szerokosci impulséw prado-
wych.

- Opisana metoda sterowania falownikiem pradu zapewnia réwnomiernos¢ biegu
silnika w obszarze madych predkosci katowych, wieksza niz powszechnie sto-
sowana modulacja programowa.

- Wzgledny wspétczynnik nieréwnomiernosci biegu silnika wykazuje praktyczng
niezaleznos¢ od momentu obcigzenia i od poziomu predkosci .

- Ukkad sterowania zaworami falownika wykorzystuje przebiegi zadanych pra-
dow fazowycn, Wyznaczane w nadrzednym ukdadzie regulacji, co czyni go
szczegblnie przydatnych dla realizacji bezposrednich metod regulacji typu
transwektorowego.

- Techniczna realizacja metody sterowania odznacza sie prostotg i1 wymaga
najprostszym elementéw analogowych i logicznych.
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HOBLM METO* yilPABJIEHHfl HHBEPTOPOM TOKA
*JH IWTAHHfl ACHHXPOHHHX ABHrATEJIEH

Pe3 bMe

llpsAJiaraetca. wetoa ynpaBxeHH» thpkcto pawn HHBepTopa tona a  npaBOAHoth
CHCTewe c aCHHxpOHHtm ABHraxeliew. npaueaemie weTOAa obdecneVHBaeT xoponme
CBofioTBa npHBOAa, ocoOeHHO b 30He hh3khx cKopocieft BpameHHa, h nprwyio Tex-
HHvecKy® peaaHsamuo Ojiona ynpaBAeHHa HHBepTopoii. Ha nyTH rHOpHAHott CHMuyab-
obe AOKa3aHO, OTO KO3$$HOHeHTbl HepaBHOUepHOCTM XOAa ABHraieAB B 3TOW CAy-
gae iieHbme, lew opa nporpauHok woAyabiubh TfaaHUX tokob.

A NEW METHOD OF CONTROL OF CURRENT INVERTER FOR FEEDING
A SQUIRRELCAGE MOTORS

Summary

A method of control of current Inverter thyristors for electrical drive
is presented.

Application of this method gives good properties.especially in low speed
range, and a quite simple structure of inverter control circuit. The hybrid
simulation shows, that the coefficient of speed deviations is lower than in
the case of programmed modulation of inverter phase currents.



