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;,drl:li - Asinhront motori se ceto koriste ta pogon punipi.

enpilatora i sl u otvorenof povratnoy sprezi po bram [

syt pogonima pri hrzinama maryim od 50% naziene
epie POSIOIL moguénost nastanka  podrianih oscilacya
sstojamye podrianih oscilacija je najéesce nedopusinve
oy privode same radne masine koju pogont asinhrom
wotor. 1ako da se Cesto preduzima eliminacyja podrianin
serlacija broine. Zahtev koji se postavlia pri eliminacy:
oscilacija  jeste  jednostaynost

wdrianih resenja po

qovucnosts Bes wvodenya dodatnog hardvera, kako hiose
cuwvala jednostavnost pogona. Senzor struje jednosmeniog

T roch

festn sastavenr deo kola zastie 1

originalno  resenje  za
wiluciia  atvaranjem  povratne

whnosmernog medukola.

redlaie elimmnacyu  podrianih

sprege  po sirwye

LEYOD

U ranijc objavljenim radovima od stranc autora [1.2}
aematran je oscilatorni nadin rada asinhironog niwotora
prikazans je kako lineanzovani matematicki model pogona
woie postuzili za predvidanje oblasti nestabilnosti U ovem
ude navede se neka redenja za suzbijanje podrianmh
seilacya dath u referentnoj literaturt kao § jedno onginaino
wdenje 1znctog problema.

Redenje  problema  podrzanih  oscilacija  asinhronog
iolora. kojt ¢ napaja iz simetriénog sinusnog smora
saponil. 1zneto je u radu |3} Promencom parametara motora
dnosno  njihovom  boljom  “uskladenoséu”  moguce e
aminisati oscilactje brzine. Ovim predlogom resewa ne
noge s¢ climinisati oscilacije veé napravijenog pogona
swedeno redenje me’le posluZiti konstruktorima mading

bino resemje problema se predlaze u [4.5] za siucaj
sithironcy motora napajanog iz Sestopulsnog naponskog

nertora. Promenom parametara pogona da bi se elinunisale
adiane oscilacije pogorsavaju se statiCke Kkarakteristike
nadine,

Asithroni motor napajan iz PWM imvertora za iste
arametrs pogona poseduje manju oblast nestabilnosu u
dnosu na napajanje iz Sestopulsnog inveriora [3]. U [6.7]
‘radlaze se koio za korekeiju upravijackih PWM signala da
3¢ tzbegao oscilatorni reZim rada asinhronog motora. Koio
4+ Korckeiju pomocu foto senzora detcktuje trenutak
femene znaka napona na prikljuécima molora u odnosu na
“uutak promene upravijackog signala tranzistora 1 odreduje
%0s vremena za koliko je potrebno korigovati trenutak
Hwtacie tranzistora v narednoj komutacionoj periodi
Miekije se smer struje i na osnovu znaka struje visi se
“Mgevanje reference napona za iznos usrednjenog napona
sted mriveg vremena tokom komutacione periode {7].
Mreba za dodatnim  hardverom  predstavija nedostatak
“Rdlozenih resenja.
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Istovremena
mrvog  vremena |

kompenzacija  izoblicema  napona  usied
pada napona na  prekidackun
komponentama  predloiena je u  [8Y)  Kowmpenzacijn
izobliCenja  napona realizujc sc u realnom  vremenu
postavljaju sc znatni zahtevi za hardverom pri realizacip
samog reéenja. kompenzacta je orjentisani prema PWM sa
prostornim vekiorom. Za mctode koje upravljacke signale
generi$u prema PWM algocitmu Konisti se modifikact
Strme upravljackih signala za elinunaciju izoblienjin napon:
usied mrtvog vremena,

U ovom radu pn.dhm. scmedifikovanje ucestanost
reforence

nadrranih
pegrzanil

napona 20

cipu oscilaciju
tnfarmacija o struji jodnosimernog edukoia raspoloziva je
konstt s¢ u zastine svrhe. Referentna uéestanost napona
modifikuje  sc¢ pomotu  povratuic  sprege po  struji
rednosiernog medukota. Na Si. 1. pokazano je da sirupa
jednosmernog medukola /, prati oblik brzine pri pojavs
podrzanth oscilacyja brzine u pogonu. Propudtajuci struju
kroz fiitar. dobija sc signal koji odgovary brzini i koji se
meZe iskonstiti za  modifikaciju referentne  udestanosii
naponi.

Pokazano je da uvodenje povrane sprege stabilizue
posiatrant pogon. Sve sopstvene vrednost pogona nalaze so
u levoj poluravni kompleksne ravni, Simutiran je vremensk:
odziv pogona sa uvedenom povratnom spregom. Predlozon:
regulaciona struktura za eliminaciju podrianih osc
prikazana je na St 2

vrot

I8
Struja 1, se dovodi na filtar &ija e
tenska koastania v = 30 ms da bi se eliidinisali n)cm
nakon toga s¢ dovedi una  diferenci)
Stacionano stanje nede biti promenjeno uvadenjem povratac
sprege po i odu stnge 2,
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. L i —— Da bi sc dobio matematick: mode! pogon: sy POt futn,
o OB e [ i
f‘ “ spregom neophodno  jo wvaziti novo wedeny Pt i
- o PWM —— spregu Povratna sprega s¢ zanvam si invoden .
N imertora. tako da jc
. di
Lo So=dy tkp, - i
i d’ ;
L+pi i
- ]
gdc e %
, Koo ~diferencijalno pojacanye. ‘
FERUD! ~ulestanost  (referentana  wiosn, |
e napona 4
| w Ako s izvrai Hincarizacya jednadine (IV 1 uvazi mode |
| e [1.2] dobuja se: 1
J J
a4,
o ) _ L Aw, =27k, - . i
St 2 Regulaciona sirukiura za eliminacipu podrianih : S 1
nscilaziya .
Do =g T VA, day i
= w, = 2k, < | Sk — 1
o2 MATEMATIORT MODEL ™ POGONA -~ §& =755 bue oo oo e
UVAZENOM POVRATNOM SPERGOM PO STRUJH ! i
|
JEDNOSMERNOG MEDUKOLA . . . i
U radovima [1.2] detljno jo iaveden imcansoas 1
U ovom delu bice izveden lincarizovani matcmaticki matematicki model pogona bez povratne sprege. Jedmiin 1
model Pogonia s ZAIOFENGM POVIAINOM SPIegom po Struji stlzm_xa za malc poremecaje fluksa statora 1 rotora v, 1. |
jednosmernog medukola. Bice pokazano da sc sa uvodenjem Elasc.
povratne sprege svi polovi nalaze u levoj poluravni
kompleksne ravni
dA v,
7 T IO PP T o JRV TV P { G Ay )+ dw -y g Ao,
day,,
7 =40 di, H qn BV A GndW T4 A [+ Gy B + gy de — i dw, u

Gde su sa koeficjentima g, oznacenc velidine koje uvaZavaju - Kada sc (4) uvrsti u (3) dobija s Jw ko hmearne
parametre pogona. Velidine sa indeksom 0 oznatavaju  kombinacija promenljivih stanja
stacionarne vrednosti u okolini koje je izvrSena lincarizacija

B0, = K Pty + Pl g + Prdy = Pl + pdy, + pmAwl, i
gde su R A
. ki L oyl =[au, dv, 4y, sy, v, )
'u/.':: T w:-'—-Tﬂ w; 7-_
) Vb (W — KW ) v 2L, 2 b, ‘[0 Voo ~Wao Yoo Vi 0]"
=g, —kagy . za i=123456. su” = [A"d A, 000 o];

m, -indcks amplitudske modulacije: r
' |

s

5
L, -tranzijentna induktivnost statora: b, =0 0 0 0 0 i
k, -kocficijent sprege namolaga rotora -
Jednacine stanja bez uvazavanja povratne sprege glase: patns

Uvodenjem  povratne  sprege  modifikuje ¢ o
[T

sistema. usled proizvoda Aw, b, Matrica modifikiacte

. ) Nittes

__a‘d" = Ady + dw b, + du+ Am b, | (6) povralng Sprege po struji chx}osmcrnog medukola s>
Jdi diskontinualnog moda ispravijacke sekcije glasi

pdc su 522



gegom po st 7, dobija sc sabtranjem matnca () 1
afgoarajuce  MATICe Sistema 1 0lVOrenom  povratnom
pecgon: 2] lzvodemja u ovom pogiavijn su data w2
prespostavhu da Jo struja fillra (/) duskontinualng. Za

. CONT o - oA DINC
fetinualni czim matnca Ay 0 je 7a7 §sadrzi A

f20 submatricu a pnva vrsta 1 pnva kolona sadrze nuic

L PRIKAZ REZULTATA SIMULACLIA

U ovom delu prikazam su resvltati dobijeni pomacu
jecanzovanog  matcmatiCkog  modeld  pogona  kao i
smulacije  vremenskog odziva  potpunog matcmatickog
sdola.

Na 81 3. prikazan je faktor prigusenja sa § bez uvasenc
prtatne sprege. Berz povratne sprege faktor prigusenga
posiaje ncgativan za opseg uéestanosti od 15-30 Hz. Uvodedi
pvratnu spregu faktor prigudenja postaje pozitivan Da bi sc
manjio uticaj povratne sprege. na odziv pogona. za oblast
- westanosti - gde - je pogon stabilan i bez povratne sprege.
gesmairan je i sludaj kada je pojacanje u povratnoj sprevi
gomentiivo sa referentnom utestanoiéu. zakon promenc
Mnja sa referentnom ucestano$u glasi

0ih

8]

(8)

25
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St

Faktor prigusensa za razhéue vrednosti x

Ako je po
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|
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‘l)u = 4w bl k; Jawd i , s H o
PP PV o PaWar PaVos PisVWoo P |
P e PRV e TPuV e TP e TPV, v
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———— ~ . .
SMalrica  SISICIG POgONd  Sa  ZAIVOTCHOM  POVTALNOM Simulacija vremenskog odziva pogone prikizana ¢ na

SL4. 1+ 5 Prikasan je odziv pogona kadajex =01 v =2 /s
razliCite  vrednost  referentne uéestanost
oscilacnilc brzinc climinisane su uvedenem
spregom. Ako sc referemina vrednost uéestanosti meng
prema (8). uz x = 2 faktor prigudenja pri uéestanostima ispad
polovine nazivae vrednosti je vedi nego pri v = 6 Uvodenye
povratne sprege po strugt jednosmernog medukola ne unde
na odziv pogona pri uestanostimia kada jc povon stabilan
canje ki, promendjivo us N =
utastanosti od T0H, do /. = 20H, je bolie pnigusen
stacionarna vrednost brzine se pre dostize odnosne prelizna
pojava manje traje

Efikasno suzbijanje podrzanih oscilactia  postize  se
primenom  povrainc  sprege  po  sing jednosmernog
medukola. Faktor prigudenja ima vedi iznos ako je pojacange
u povratnoj sprezi promenliive si nécstanodéu.  premia
opisanom zakonu promenc.
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4. ZAKLJECAK
N

U radu je prikazan originalan naCin za climinaciju
podrzanil oscilacja brzine u  frekventno  regubisanom
pogonu sa asinhronom motorom. PomoCu lincarizovanog
matematickog modela pogona. pokazano je da uvedenje
povratne sprege po stji jednosmernog medukola climinise
polove sisiema sa pozitivnim realnim delom. Simulacije
vremenskog  odziva  pogona  potvrdile  su  ispravnost
predlozenog rescnja
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Abstract - Induction motor s frequently used in fan
compressor and prip drives utilizing speed open loop drive
In this drives for specd smaller then 30% of nominal value
there is risk for anse of sustained speed oscillations. Speed
sustained oscitlations are undesirable for most part of drives.
and we have to elimunate ones. Offering solution for
climinaung speed oscillations must be siimple,  without
addition hardware. In this paper is offer one originalhy
soiution for eliminating speed osciliation with de-current
feedback.

ELIMINATION OF SUSTAINED SPEED OSCILLLATION
IN INDUCTION MOTOR DRIVE

Veran Vasi¢. Miodrag Zubté, Radisa Jevremovic
Stobedan Vukosavié. Viadan Vugkovic,
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