Instrukcja przeprowadzenia badan symulacyjnych

Bezposrednie sterowanie polowo-zorientowane DFOC silnika
indukcyjnego klatkowego

Celem ¢wiczenia jest zapoznanie sie z uktadem sterowania i wtasciwosciami bezposredniego
sterowania polowo-zorientowanego silnika klatkowego. W modelu symulacyjnym mozna wyrdznié:

e (Control system — uktad sterowania polowo - zorientowanego z mozliwoscig ksztattowania
predkosci zadanej speed_prof i szybkosci zmian predkosci zadanej Speed_ramp,

e Scopes —mozliwa jest wizualizacja na ptaszczyznie zespolonej (blok Space vectors) wektoréw
przestrzennych pradu, napiecia i strumienia skojarzonego wirnika w ukfadzie stacjonarnym i
wirujgcym zgodnie ze strumieniem skojarzonym wirnika. Do wyboru uktadu odniesienia stuzy
stata CONST.1, wartos¢ 0 oznacza uktad wirujgcy, wartos¢ 1 oznacza uktad stacjonarny.

Przebieg ¢wiczenia

1. Dla trzech wartosci predkosci zadanej (np. 10%, 50%, 90% wartosci znamionowej), dla stanu
ustalonego, wyznacz wartosci sktadowych x, y pradu silnika oraz sktadowych x, y napiecia zadanego
silnika, przy zmianach momentéw obcigzenia (np. -90%,-50%,-10%, 10%, 50%, 90% wartosci
znamionowej). Przeprowadz kolejng serie pomiaréw dla obnizonej o 20% wartosci strumienia
zadanego wirnika F_req (stata CONST.13).Skomentuj uzyskane wyniki.

2. Przywrd¢ znamionowa wartos¢ strumienia zadanego wirnika. Dla trzech wartosci predkosci
zadanych (np. 80%, 10% i -80% wartosci znamionowej) przy pracy z dodatnim i ujemnym momentem
obcigzenia (np. +60% i — 60% wartosci znamionowej) zaobserwuj przebiegi czasowe wielkosci
mechanicznych (moment, predkos$¢ obrotowa) , elektrycznych (napiecia i prady silnika) i w uktadzie
sterowania (sktadowe x,y napiecia i prgdu). Skomentuj uzyskane wyniki.

3. Dla dwéch wartosci predkosci zadanych (np. 80%, 10% wartosci znamionowej) przy pracy z
zerowym, dodatnim i uyjemnym momentem obcigzenia (np. +60% i — 60% wartosci znamionowej)
zaobserwuj wektory przestrzenne pradu, strumienia i napiecia (element Space Vector Ploter) dla
uktadu wirujgcego (wartos¢ 0 dla statej CONST.1). Uwaga: obserwacje nalezy prowadzi¢ podczas
trwania symulacji. W razie potrzeby spowolnienia czasu trwania symulacji w elemencie Space Vector
Ploter nalezy ustawic¢ parametr Pause time na 1 ps. Skomentuj uzyskane wyniki.

4. Dla predkosci zadanej réwnej 0 przy pracy z zerowym, dodatnim i ujemnym momentem obcigzenia
(np. +60% i — 60% wartosci znamionowej) zaobserwuj wektory przestrzenne pradu, strumienia i
napiecia (element Space Vector Ploter) dla uktadu stacjonarnego (wartos¢ 1 dla statej CONST.1).
Uwaga: obserwacje nalezy prowadzi¢ podczas trwania symulacji. W razie potrzeby spowolnienia
czasu trwania symulacji w elemencie Space Vector Ploter nalezy ustawi¢ parametr Pause time na 1ps.
Skomentuj uzyskane wyniki.



