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ПОЛУЧЕНИЕ АСТАТИЧЕСКОЙ СИСТЕМЫ РЕГУЛИРОВАНИЯ 
ПРИ ЗАМЕНЕ ОБРАТНОЙ СВЯЗИ ПО ТОКУ СТАТОРА ПРИ 

ВЕКТОРНОМ УПРАВЛЕНИИ АСИНХРОННЫМ 
ЭЛЕКТРОДВИГАТЕЛЕМ, НА ОБРАТНУЮ СВЯЗЬ ПО

ДИНАМИЧЕСКОМУ ТОКУ
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Рассматривая математическую модель асинхронного двигателя (АД), при век­
торном принципе управления, с позиции двигателя постоянного тока независимого 
возбуждения (ДПТ НВ), уравнение статической характеристики АД с частотным 
управлением имеет вид:

со = со,--------У ■ Мг,
-1 1 гх

где со- скорость вращения ротора;
бУі - синхронная скорость;
Rr - активное сопротивление ротора;
Ргх - потокосцепления ротора;
Мс - момент нагрузки на валу двигателя.
Видна полная аналогия с механической характеристикой ДПТ НВ с управлени­

ем якорным напряжением, если управление частотой ® вращения АД осуществлять 
за счет гэі при поддерживании постоянства потокосцепления ротора Ггх.

При построении системы управления, заменим обратную связь по полному току 
двигателя (7) на обратную связь по динамической составляющей данного тока ^ин)- 
Предполагалось, что это позволит получить астатическую систему регулирования 
скорости как по управлению (Пзс), так и по возмущающему воздействию (Mc\

Понятно, что необходимо обосновать такое решение. Передаточная функция 
традиционной системы регулирования скорости одномассовым электроприводом 
имеет вид:
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при р = 0: W}(p) = Q, 

где Ти - малая постоянная времени, равная постоянной времени тиристорного пре­
образователя;

Тм - электромеханическая постоянная времени;
р - оператор Лапласа.
Уравнение движения можно записать в следующем виде:

dco
С 5с dt

где М- момент развиваемый АД;
J - приведенный момент инерции.
Так как регулирование происходит с постоянством потокосцепления ротора 

(¥^=const), то запишем

1 dco
л

Для определения астатизма данной системы найдена ее передаточная функция 
по управлению

ОМ D(p)

при ^ = 0:
ОС

где N(p) = Wpc(p) •
l-T^-a^ppXJ-K^

D(p) = Wpc(p)- ^гх-кос
2-Tp-(Tp-p + l)‘Kom’ 

где Wpc(p) - передаточная функция регулятора скорости;
Кос, Кот - коэффициенты передачи обратных связей по скорости и по динамиче­

скому току.
Анализ ИДО) и ^2(0) позволяют сделать вывод о «приобретении» системой ас­

татизма первого порядка, как по управляющему, так и по возмущающему воздейст­
вию. Необходимо отметить, что быстродействие при этом увеличилось в 2 раза, а 
перерегулирование составило всего 4,6 %.


