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Funkcni vzorek

Zapojeni regulacnich obvod{d pro bezsenzorové fizeni PMSM
s hybridnim hystereznim algoritmem

v"V souladu s definici uvedenou v dokumentu
Uradu viady CR, Cj.: 04944/11-RVV
.Metodika hodnoceni vysledkt vyzkumnych

organizaci a hodnoceni vysledkt ukonéenych
womalovéni aychiovini programu (platna pro léta 2010, 2011 a 2012)

i<l <l ] je uplatnovan funkéni vzorek ,Zapojeni
ol 5 Bl S b ] € o S bl regula¢nich  obvodd  pro  bezsenzorové

fizeni PMSM s hybridnim hystereznim

algoritmem®.

v" Funkéni vzorek vznikl v pfimé souvislosti

s feSenim projektu SGS-2012-071 a
Evropského fondu pro regionalni rozvoj a
Ministerstva Skolstvi, mladeze a télovychovy
CR v rédmci projektu CZ.1.05/2.1.00/03.0094:
Regiondlni inova¢ni centrum elektrotechniky
(RICE).

v' Navrzené zapojeni regulacnich obvodu

umoznuje provozovat pohon s PMSM

bezsenzorové i v oblasti velmi nizkych otacek i

s . v pfipadé stojiciho rotoru.
Tekprevu m — v Zapojeni slouzi k odhadu polohy magnetického
/AL~ MMWMWWW//H\WMWMWW
toku permanentnich magnett a el. rotorové
ZoOm FRETOT 0K - - l rychlosti, kde kombinuje dva pFistupy

i 1 k estimaci: (i) EKF a (i) pulsujici injektazni
@\[\\[\F\ metodu. Mezi zakladnimi modely je pfepinano
] na zakladé hysterezniho algoritmu. Zapojeni je

navrzeno tak, ze aktivni model vylepSuje

o ﬂ : -y v dany ¢as neaktivni model, pro hladsi prfechod

mezi modely.

v Postaveny funkéni vzorek ma jmenovity vykon
1M points.

Tek Prevu M1.00s 10’7 kW_
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| Navrzené regulaéni obvody byly

]

Zoom Factor; 50X

implementovany v mikroprocesorovém

i : regulatoru se signalovym procesorem Texas
%) ; ; i Instruments TMS320F28335.

‘ : : ‘ : ‘ v" Podrobny popis algoritmu je uveden

»WWWW v diserta&ni praci: ,Pokrogilé techniky estimace

polohy a rychlosti rotoru a jejich aplikace na

bezsenzorové fizeni pohonu s PMSM*, ktera je

2.00V Soomv 2.00V S00mv__) (2 20.0ms T00ks/s. ® 7 220V
1M points

dostupna v knihovné zCuU.



