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ЧАСТОТНЫЙ АСИНХРОННЫЙ ЭЛЕКТРОПРИВОД СО СКАЛЯРНЫМ УПРАВЛЕНИЕМ И КОРРЕКЦИЕЙ СИГНАЛА ЗАДАНИЯ НАПРЯЖЕНИЯ ДВИГАТЕЛЯ
Мещеряков В.Н., Данилов В.В.
Россия, Липецк, Липецкий государственный технический университет

Рассмотрен частотный асинхронный электропривод со скалярным управлением и коррекцией сигнала задания на напряжение в функции угла между векторами эдс и тока статора. Поддержание угла между векторами эдс и тока статора на уровне 450 позволяет минимизировать отношение «ток статора / момент двигателя».
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Системы частотного асинхронного электропривода со скалярным управлением без датчика скорости с линейным законом частотного управления u1/f1 = const, являются наиболее простыми и находят применение на многих вспомогательных механизмах металлургического производства, не требующих поддержания скорости с высокой точностью. В данной системе электропривода может быть осуществлена коррекция закона управления, обеспечивающая минимизацию отношения «ток статора / момент двигателя», достигаемой при угле между векторами эдс и тока статора на уровне 45º [1-5]. Схема частотного асинхронного электропривода с блоком коррекции задания на напряжение приведена на рисунке. 
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Рисунок − Частотный асинхронный электропривод с блоком коррекции сигнала задания напряжения

Частотный асинхронный электропривод содержит инвертор 1, два силовых выхода которого соединены через датчики тока 2 и 3 с двумя обмотками статора асинхронного двигателя 4, а третий выход инвертора 1 соединен с третьей обмоткой статора двигателя 4 напрямую. Управляющие входы инвертора 1 соединены с выходами блока ШИМ-регулирования 5, фазные входы которого соединены с фазными выходами блока формирования мгновенных значений гармонических сигналов задания напряжения 6. Блок задания сигналов управления напряжением питания двигателя 7 содержит амплитудный и частотный выходы, причем его частотный выход соединен напрямую с частотным входом блока формирования мгновенных значений гармонических сигналов задания 6, а амплитудный выход блока задания сигналов управления 7 соединен с одним входом первого сумматора 8, выход которого соединен с амплитудным входом блока формирования мгновенных значений гармонических сигналов задания напряжения 6. Выходы датчиков тока 2, 3 соединены с отрицательными входами второго сумматора тока 9, а также с двумя входами первой группы фазных входов блока вычисления положения вектора тока статора 10, еще с одним фазным входом которого соединен выход сумматора тока 9. Выходы блока формирования мгновенных значений гармонических сигналов задания напряжения 6 соединены со вторыми фазными входами блока вычисления вычисления положения вектора тока статора 10, первый выход которого соединен с отрицательным входом блока сравнения 11. Блок задания тангенса угла между векторами тока и эдс статора 12 соединен с положительным входом блока сравнения 11, выход блока сравнения 11 подключен к входу блока коррекции сигнала управления 13, выход которого подключен к другому входу сумматора 8. Второй выход блока вычисления положения вектора тока статора 10 соединен с входом блока вычисления действующего значения тока статора 14, выход которого соединен с входом блока задания тангенса угла между векторами тока и эдс статора 12.

В блоке 10 определяется тангенс угла между векторами эдс и тока статора. Этот сигнал сравнивается на узле сравнения 11 с сигналом задания, вырабатываемым блоком 12, и затем блок 13 вырабатывает сигнал коррекции напряжения.

Таким образом, в типовой асинхронный электропривод со скалярным управлением, содержащий асинхронный двигатель и инвертор с ШИМ - регулятором, два датчика тока статора, блок задания частоты вращения поля статора и амплитуды напряжения, введен блок коррекции задания напряжения, содержащий блок вычислительных операций, осуществляющий выработку корректирующего сигнала задания напряжения в функции рассчитываемого параметра – тангенса угла между векторами тока и эдс статора, вычисляемого на основании измеренных значений фазных токов статора и сигналов задания на фазные напряжения двигателя. Блок коррекции 14 изменяет сигнал задания коррекции с учетом насыщения двигателя. При этом инвертором формируются фазные напряжения статора с частотой и амплитудой, необходимой для обеспечения заданного значения момента при условии минимизации потребления тока статора из сети с учетом насыщения двигателя [1-5].
Выполненные исследования показали, что в системе электропривода при условии обеспечения заданной скорости и заданного момента на валу двигателя достигается уменьшение тока статора в среднем на 5%.
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ASYNCHRONOUS ELECTRIC DRIVE WITH SCALAR CONTROL AND CORRECTION OF THE SIGNAL FOR SETTING THE MOTOR VOLTAGE MAGNITUDE
Meshcheryakov V.N., Danilov V.V.
Russian Federation, Lipetsk, Lipetsk State Technical University
This paper presents an asynchronous electric drive with scalar control and correction of the reference signal for voltage magnitude as a function of the angle between the reactance voltage vector and stator current vector. Control the angle between the reactance voltage vector and the stator current vector at level 450 allows to minimize the ratio «stator current / motor torque»
Key words: induction motor, scalar control, correction, stator current, electromagnetic torque
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