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Software

Software library of stochastic filtering algorithms

1 function [P)=pmsm_init(variant) = >
2= if nargin<l

3= variant = 1:

4- end

5

& % symbolic variables

1- ayms id ig om th ua ub ia ib real

8- syms Rs Lsd Lsg Fmag ] B positive .
g

18 % rotation to appropriate frame

11 - Rot2dq = [cosith), sin(thl; -sinith), cos{thl];

12 -  RotZab = [cos(th), -sin(th); sinith), cos{th)];

13

14-  uab= [ua:ub];

15 - udg=s Rot2dg uab: | 2

1B-  ud = udg(1);
17 - ug = udgl2);

18 %% continuous time equations

19 - dx = [1/Lsd"(-Rs*id + Lsq*ig*om + ud):. ..

20 1/Lsq*{-Rs*iq -Lsd*id*om - Fmag om+ug):...
21 14317 (3/2"4"2* { (Lsd-Lsq) *id*iq+Fmag*iq) ) -Bom; . . .
22 om] !

23

24 W discrete

25— syms dt

26 - x = [id iq om th].":

27 - | fx = x+dt*dx; % Euler - can be replaced by expmi)
8- par = [Rs Lsd Lsq Fmag ] B dt]:

29

30 - switch variant

31 - case 1 % classical full dg model

32 %% observation

33= iab= Rotzab*[id:;iql;

34

35 - P.x = x;

36 - P.u = uab;

37 - P.par = par;

38 - P.fx = fx:

9 - P.hx = iab;

48 - P.A = jacobian|P.fx x):

41 - P.C = jacobian{P.hx, x);

a2- P = export _P(P, 'pmsm_dq');

a3 - case 2 % reduced order dg model

4 - P.x = [om th];

45 - P.u = [uab;id;iq);

4h P.par = par;

47 - P.fx = fxi{3:4):

48 - P.hx = Rot2ab*fx(1:2);

49 - P.A = jaccbian(P,fx.P.x}: B
LT P.C = jacobianiP.hx.P.x};

51— P = export_P(P, 'pmsm_dqr’);

52 - case 3 % estimator in dg

53 %% estimator

54— P.x = [Rs Lsd Lsq Fmag 1 B]":

55 - P.u = uab;

RR = O nne = Twodtl.

void kalman(float om_m, float iqyd)}{
//prediction
if (pll<pllmax) {pll=pll+qj;}
//pl2=pl2;
if (p22<p22max) {p22=p22+qT;}

// C matrix
cl = ccl*igyd-cc2*xT;
€2 = -cc2*xj;

// Ry

r1l=(cll*pl1+c12*pl2) *c11+(cll*pl2+cl2*p22)*cl2+r;
// inv Ry

irll=1/rll;

//K = P*Ct*iRy;
k11=irl1*(c11*pll+cl2#*pl2);
k21=ir11*(c1l*pl2+c12*p22);

//P = P- K*C*P
pll=pll-k11l*c11*pll-kl1l*cl2*pl2;
pl2=pl2-kll*cll*pl2-kll*cl2*p22;
p22=p22-k21*c11*p12-k21*c12*p22;

// correction
ydif = om_m - (om + xj*cl); // - (om_prediction)
xj = Xj + kll*ydif;
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V souladu s platnou metodikou Ufadu vlady
CR je uplatfiovan software ,Software library of

stochastic filtering algorithms®.

Software vznikl v pfimé souvislosti s feSenim
projektu TACR TE02000103 (CIDAM).

Knihovna algoritmd pro stochastickou filtraci
stavu a parametrd PMSM, véetné generatoru
kédu v matlabu. Vyvinuty generator v jazyce
Matlab umozZniuje generovat ze zadaného
matematického modelu kéd pro stochastickou
filtraci. Modul vyuziva symbolicky toolbox a
generuje kod v jazyce ANSI C. Umoziuje
generovat kod pro filtraéni algoritmy EKF,
UKF a particle filter v podobé stavoveého filtru
nebo sdruzeného odhadu stavu a parametr(.
Modely generuji funkce, které mohou byt
sdileny mezi jednotlivymi filtry. Zvlastni
pozornost je vénovana minimalni vypocetni
naroc¢nosti vysledného koédu. Tento nastroj
umoziuje rychle vygenerovat novy
stochasticky filtr ze zadanych rovnic, prelozit
jej pro signalovy procesor a otestovat
vlastnosti nového filtru vrealném case.
V knihovné jsou nagenerovany filtry pro rizné
varianty modeltd  synchronniho  pohonu
s permanentnimi magnety jak vnitfnimi tak
povrchovymi. Jsou pfipraveny i modely
s rozSitfenim na odhad vifivych proudd a

slozitéjsich modelll indukénost.
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