Regulisani elektromotorni pogoni
sa asinhronim masinama —
skalarno upravljanje

Primena naponskih frekventnih pretvaraca
Kompenzacija otpora statora
Kompenzacija klizanja
Primena strujnih frekventnih pretvaraca
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Klasifikacija frekventnih pretvaracCa
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StatiCke karakteristike asinhronog motora
sa promenljivom ucestanoscu,
naponsko napajanje

Ukoliko se sa promenom ucCestanosti proporcionalno
menja i napon (statora), fluks u masini se moze
odrzavati na (priblizno) konstantnoj vrednosti.

Potrebno je izvrsiti kompenzaciju pada napona na
statorskoj otpornosti, pogotovo na malim ucestanostima.

Impedanse rasipanja se smanjuju sa smanjenjem
ucestanosti.

Prilikom kompenzacije, mora se voditi racuna o
zasicenju magnetnog materijala.



Razmatranje u oblasti malih brzina (uCestanosti)

Pad napona mora se kompenzovati pri malim u€estanostima
(rad na malim brzinama i prilikom startovanja).
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Ukoliko zanemarimo gubitke u gvozdu i granu magneéenja: R, #0, Pp, =0,M —
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Povoljniji oblik mehanickih karakteristika dobija se odstupanjem od
odrzavanja odnosa napona i ucestanosti na konstantnoj vrednosti.
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Zavisnost napona od ucestanosti (naponska kompenzacija)
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odreduje se po razliCitim kriterijumima.
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U posmatranom sluCaju kada se zeli odrzati konstantan prevalni
momenat, pri svim ucestanostima manjim od nominalne ova
zavisnost je:
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MehaniCke karakteristike uz primenjenu
kompenzaciju napona su:
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Zavisnost napona od ucestanosti uz kompenzaciju
kojom se obezbeduje isti prevalni moment
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Za ucestanosti veCe od nominalne napon se ne moze
povecavati preko nominalnog:
u=u,, = const.
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Familija statickih karakteristika sa
promenljivom ucestanoscu
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Principijelna Sema pogona sa asinhronim motorom
napajanim iz naponskog invertora

Prikazana konfiguracija omogucuje rad motora u rezimu rekuperativhog
koCenja. Energija koCenja se pretvara u toplotu u otporniku R,.
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Skalarno upravljanje pogonom sa
asinhronim motorom promenom ucestanosti

W=

S

Obavezan
SOFT-START

Generisanje

ref. napona

Ugbe

)4

ISM (PWM)




Skalarno upravljanje pogonom sa
asinhronim motorom promenom ucestanosti

Kompenzacija otpora statora
(i) na bazi merene struje
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Regulacija brzine pogona sa asinhronim
motorom preko rotorske ucestanosti
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Regulacija brzine pogona sa asinhronim
motorom preko rotorske ucestanosti

Simulacioni blok dijagram
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Regulacija brzine pogona sa asinhronim
motorom preko rotorske ucestanosti

Rezultati dobijeni simulacijom

—

. /

Scope: Rotorska uCestanost,
zadata i ostvarena brzina



Regulacija brzine pogona sa asinhronim
motorom preko rotorske ucestanosti

Rezultati dobijeni simulacijom
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Regulacija brzine pogona sa asinhronim
motorom preko rotorske ucestanosti
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Upravljanje brzinom pogona sa asinhronim
motorom kompenzacijom klizanja
(rotorske ucCestanosti)
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Principijelna Sema pogona sa asinhronim motorom
napajanim iz strujnog invertora sa sekvencijalnom

komutacijom Komutacioni
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Ispravljacem se podesava vrednost struje, a invertorom se podeSava
uCestanost. Talasni oblik izlazne struje je pravougaoni, sa stalnom
maksimalnom vrednoscu i .




StatiCke karakteristike strujno napajanog
asinhronog motora
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Napon statora je funkcija struje i uCestanosti.



Skalarno upravljanje elektromotornim
pogonom sa strujnim invertorom
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Regulacija brzine pogona sa asinhronim
motorom preko rotorske ucestanosti
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Zavisnost struje ispraviljaca (u jednosmernom
medukolu) od rotorske uCestanostsi
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Za one koji zele vise...

Laboratorijske vezbe - Praktikum
— Upravljanje pogonima sa asinhronim motorima

— Primena industrijskih pretvaracCa ucCestanosti za
upravljanje asinhronim pogonom

Seminarski rad (uz podrsku nastavnika i literature)
Energetski efikasni elektromotorni pogoni (MS)

Odabrana poglavlja iz elektromotornih pogona
— Elektromotorni pogoni bez davaca brzine

— Primena strujnih pretvaraca ucestanosti u
elektromotornim pogonima sa asinhronim motorom

— 1drugo ...
Literatura
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