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Заявляемый векторный асинхронный электропривод относится к области общего и специального прибо-

ро- и машиностроения. Изобретение может быть использовано в металлургической, добывающей и других
смежных областях.

Задачей изобретения является придание векторному асинхронному электроприводу инвариантности по
моменту, что обеспечивает стабилизацию скорости при колебательном статическом моменте. Привод со-
держит трехфазный асинхронный двигатель, автономный инвертор тока, систему импульсно-фазового
управления, датчик скорости, два преобразователя координат и систему управления. Реализация поставлен-
ной задачи достигается тем, что в результате приведения структуры управления асинхронным двигателем к
структуре управления двигателем постоянного тока, в схему встраивается положительная обратная связь по
статическому моменту, полученную путем вычитания из полного момента его динамической составляющей.

Таким образом, заявляемый векторный асинхронный электропривод по сравнению с известным позволя-
ет реализовать инвариантность по моменту, что в свою очередь приводит к стабилизации скорости двигателя
при колебательном статическом моменте на валу двигателя.
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Изобретение относится к области общего и специального приборо- и машиностроения, а более конкретно
- к устройству векторных асинхронных электроприводов.

Изобретение может быть использовано в металлургической, добывающей и других смежных им облас-
тях.

Известен асинхронный электропривод, содержащий автономный инвертор напряжения, асинхронный
двигатель с короткозамкнутым ротором, импульсный датчик положения ротора, два преобразователя коор-
динат, систему управления фазой инвертора напряжения, систему подчиненного регулирования с последова-
тельной коррекцией, с двумя внешними контурами регулирования: скорости и потокосцепления и
внутренним многомерным контуром тока [1]. Недостатком указанного электропривода является большое
число перекрестных нелинейных связей и невозможность обеспечения инвариантности по моменту.

Наиболее близким по технической сущности к заявляемому электроприводу является следящий момент-
ный электропривод, содержащий электродвигатель, на роторе которого установлены датчик угла поворота
ротора и датчик частоты вращения, первый второй и третий сумматоры, предварительный усилитель, вклю-
ченный между выходом первого сумматора и одним из входов второго сумматора, второй вход которого
подключен к одному из выходов задатчика входного воздействия, вторым выходом подключенного к одному
из входов первого сумматора, выход второго сумматора подключен к второму входу третьего сумматора,
выход датчика угла поворота ротора подключен к второму входу первого сумматора, выход датчика частоты
вращения к третьим входам второго и третьего сумматоров [2]. Недостатком данного электропривода явля-
ется невозможность обеспечения инвариантности по моменту.

Задачей настоящего изобретения является придание векторному асинхронному электроприводу инвари-
антности по моменту, что обеспечивает стабилизацию скорости при колебательном статическом моменте.

Поставленная задача достигается тем, что в известном электроприводе, содержащем трехфазный асин-
хронный двигатель, связанный с автономным инвертором тока (АИТ) фазными проводами нагрузки, в кото-
рые включены два датчика тока, систему импульсно-фазового управления (СИФУ), связанную с
управляющими входами автономного инвертора тока, кинематически связанный с асинхронным двигателем
датчик скорости, выход которого подключен к вычитающему входу первого сумматора, первый вход кото-
рого в свою очередь подключен к первому выходу блока задания, а выход подключен к входу первого инте-
гратора, второй выход блока задания через второй сумматор связан с входом второго интегратора, согласно
изобретению, электропривод снабжен дифференциатором, третьим и четвертым сумматорами, третьим инте-
гратором, блоком перемножения и двумя преобразователями координат, при этом к входам первого преоб-
разователя координат подключены датчики тока, к первому и второму входам второго преобразователя
координат подключены выходы соответственно первого и второго интеграторов, а выходы второго преобра-
зователя координат подключены к управляющим входам системы импульсно-фазового управления, второй
выход первого преобразователя координат через третий интегратор подключен к первому входу блока пере-
множения, в свою очередь его первый выход подключен к второму входу блока перемножения, третий сум-
матор включен между первым сумматором и первым интегратором, выход блока перемножения подключен
к суммирующему входу четвертого сумматора и вычитающему входу второго сумматора, выход датчика
скорости через дифференциатор подключен к вычитающему входу четвертого сумматора, выход которого
связан с суммирующим входом третьего сумматора.

На чертеже представлена структурная схема заявляемого электропривода. Заявляемый инвариантный по
моменту векторный асинхронный электропривод содержит (чертеж) трехфазный асинхронный двигатель 1,
подключенный к АИТ 2, который соединен с выходами СИФУ 3. Управляющие входы СИФУ 3 связаны с
первым преобразователем координат 4. В фазных проводах 5,6,7 нагрузки установлены два датчика тока 8,9,
соединенные с входами второго преобразователя координат 10. Первый выход второго преобразователя ко-
ординат подключен на вход блока перемножения 11, на второй вход которого подается сигнал с выхода
третьего интегратора 12. Вход третьего интегратора 12 соединен с вторым выходом второго преобразовате-
ля координат 10. Выход блока перемножения 11 подключен к суммирующему входу четвертого сумматора
13 и вычитающему входу второго сумматора 14. Асинхронный двигатель 1 кинематически связан с датчиком
скорости 15, выход которого соединен с вычитающим входом первого сумматора 16 и входом дифференциа-
тора 17, выход которого в свою очередь подключен к вычитающему входу четвертого сумматора 13. Выход
четвертого сумматора 13 связан с суммирующим входом третьего сумматора 18, на второй суммирующий
вход которого подключен выход первого сумматора 16. Выход третьего сумматора 18 соединен с входом
первого интегратора 19, а выход второго сумматора 14 подключен на вход второго интегратора 20. Выходы
первого 19 и второго 20 интеграторов соединены соответственно с первым и вторым входами первого пре-
образователя координат 4. Первый и второй выходы блока задания 21 подключены на входы первого 16 и
второго 14 сумматоров соответственно.

Заявляемый привод работает следующим образом. Асинхронный двигатель управляется автономным инвер-
тором тока, который в свою очередь получает сигналы управления через систему импульсно-фазового
управления от первого преобразователя координат. В фазных проводах нагрузки установлены два датчика
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тока, от которых получает сигналы управления второй преобразователь координат. Первый и второй преоб-
разователи координат осуществляют взаимосвязь системы управления и силовой части. Второй преобразо-
ватель координат осуществляет преобразование сигналов реальных токов к двухфазной системе координат,
ориентированной по вектору потокосцепления ротора, а первый преобразователь координат осуществляет
преобразование от двухфазной модели к реальной системе токов. Блок задания выдает два сигнала: первый
сигнал задания скорости, поступающий на первый сумматор, второй сигнал задания потокосцепления рото-
ра, поступающий на второй сумматор. Для обеспечения стабильности скорости и потокосцепления в схему
введены обратные отрицательные связи, т.е. на вычитающий вход первого сумматора подан сигнал с датчика
скорости, а на вычитающий вход второго сумматора подан сигнал потокосцепления ротора, полученный на
выходе блока перемножения, на первый вход которого через третий интегратор поступает реактивная состав-
ляющая тока, а на второй вход поступает активная составляющая тока, которые получены на выходах перво-
го преобразователя координат. С целью обеспечения инвариантности по моменту в схему введена
положительная обратная связь по моменту: сигнал от датчика скорости через дифференциатор поступает на
вычитающий вход четвертого сумматора, на суммирующий вход которого подан сигнал с выхода блока пе-
ремножения. Результирующий сигнал с четвертого сумматора поступает на суммирующий вход третьего
сумматора, который включен между выходом первого сумматора и первым интегратором. Сигнал с выхода
второго сумматора через второй интегратор поступает на вход первого преобразователя координат и являет-
ся сигналом управления потокосцеплением ротора. Сигнал с выхода первого интегратора также поступает на
вход первого преобразователя координат и является сигналом управления скорости двигателя.

Таким образом, заявляемый векторный асинхронный электропривод по сравнению с известным позволя-
ет реализовать инвариантность по моменту, что в свою очередь приводит:

к стабилизации скорости при колебательном статическом моменте нагрузки;
к демпфированию статорных токов при набросах нагрузки.
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Векторный асинхронный электропривод, содержащий трехфазный асинхронный двигатель, связанный с
автономным инвертором тока фазными проводами нагрузки, включенные в фазные провода нагрузки два
датчика тока, систему импульсно-фазового управления, связанную с управляющими входами автономного
инвертора тока, кинематически связанный с асинхронным двигателем датчик скорости, выход которого под-
ключен к вычитающему входу первого сумматора, первый вход которого в свою очередь подключен к пер-
вому выходу блока задания, а выход подключен к входу первого интегратора, при этом второй выход блока
задания через второй сумматор связан с входом второго интегратора, отличающийся тем, что электропри-
вод снабжен дифференциатором, третьим и четвертым сумматорами, третьим интегратором, блоком пере-
множения и двумя преобразователями координат, при этом к входам первого преобразователя координат
подключены датчики тока, к первому и второму входам второго преобразователя координат подключены
выходы соответственно первого и второго интеграторов, а выходы второго преобразователя координат под-
ключены к управляющим входам системы импульсно-фазового управления, второй выход первого преобра-
зователя координат через третий интегратор подключен к первому входу блока перемножения, в свою
очередь его первый выход подключен к второму входу блока перемножения, третий сумматор включен меж-
ду первым сумматором и первым интегратором, выход блока перемножения подключен к суммирующему
входу четвертого сумматора и вычитающему входу второго сумматора, выход датчика скорости через диф-
ференциатор подключен к вычитающему входу четвертого сумматора, выход которого связан с суммирую-
щим входом третьего сумматора.
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