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Системы микропроцессорного управления находят широкое применение в час
тотно-регулируемых приводах переменного тока. Типичной областью их применения 
является электропривод с асинхронным двигателем (АД) с автономным инвертором то
ка на высоковольтных транзисторах либо GTO-тиристорах. Обеспечение высокого ка
чества статических и динамических характеристик электроприводов требует создания 
устройств управления, построенных с учетом свойств системы "Автономный инвертор 
тока-асинхронный двигатель" (АИТ-АД) как сложного нелинейного многосвязанного 
объекта регулирования. В данном случае для обеспечения оптимальных параметров 
системы регулирования целесообразно использовать координатную систему жестко 
связанную с вектором потокосцепления ротора , относя к ней результирующие векторы 
тока статора. 

Алгоритм управления асинхронным двигателем в системе отсчета, связанной с 
вектором потокосцепления ротора и основные условия его реализации при питании от 
источника тока переменной частоты [1], реализуются при обязательном наличии тех-



нически трудно выполнимых датчиков Холла. Реализация же подобных структур без 
прямого измерения магнитного потока ротора связана с существенной зависимостью 
характеристик от его параметров. Наиболее сильное влияние оказывает изменение ак
тивного сопротивления ротора и связанные с этим изменения электромагнитной посто
янной времени Тг. 

Для устранения этого недостатка в подобные системы предлагается вводить 
контур идентификации Тг адаптивной настройки регуляторов [2]. Реальное значение 
потокосцепление ротора полученное для данных условий [1]: 

где ^хг' проекция вектора потокосдепления ротора на оси систем координат 
вращающейся со скоростью сос — dxc I dt относительно неподвижной системы ко
ординат статора, Rr - активное сопротивление обмоток ротора, {сос — Q)j - скольже
ние, Л^-коэффициент ротора. 

Реальное значение *¥Хг сравнивается с идентичным сигналом ^xr B системе 
регулирования как показано на структурной схеме. В зависимости от результата срав
нения производится коррекция Тг на величину ДТГ в сторону увеличения или уменьше
ния до тех пор пока переменные Ч;

л-Г и Ч'хг н е сравняются. Полученные при этом 
значения Тг вводится в качестве параметров в регуляторы. 
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Следует отметить , что при рассмотренном способе управления статические и 
динамические характеристики АД близки к реальным. Как показала проверка среднее 
время идентификации Тг при отклонении его от номинального значения в двое состав
ляет не более пяти секунд , что является вполне допустимым [3]. 
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