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Przejscie bezposrednie ze stacjonarnego uktadu wspoétrzednych prostokatnych a3 do wi-
rujgcego uktadu wspolrzednych prostokatnych xy wymaga zastosowania transformacji Parka,
ktérg mozna przyktadowo dla wektora napigcia stojana zapisa¢ nastepujgco:

Ugy Sy cosy Ugg

[ Uy ] _ l cosy —siny ] l Usq ] (6.25)

6.4. Sterowanie napedu z silnikiem indukcyjnym klatkowym metodami
orientacji wektora pola FOC

Napedy pradu przemiennego z silnikiem indukcyjnym klatkowym moga by¢ budowane ze
sterowaniem polowo zorientowanym przy czym orientacja moze by¢ realizowana wzgledem
strumienia stojana lub wzgledem strumienia wirnika. Nieco tatwiejsza w realizacji jest metoda
sterowania bezpoSredniego wzgledem strumienia stojana (fatwiejsze odtwarzanie strumienia
stojana). Uktad napedowy z silnikiem klatkowym i sterowaniem SFOC jest przedstawiony
na Rys. 6.9. W schemacie sterowania mozna wyrézni¢ dwa tory. Jeden jest odpowiedzialny
za regulacje modulu strumienia stojana, a drugi za regulacje predkosci katowej. Warstwa
podrzedna regulacji jest utworzona przez regulatory pradu odpowiednio w osi d i q. Sktadowa
pradu stojana w osi ¢ jest proporcjonalna do wytwarzanago momentu napedowego, a sktadowa
pradu stojana w osi d ustala warto§¢ modutu strumienia. Ta struktura regulacji jest podobna do
sterowania silnikiem pradu statego o wzbudzeniu obcym. Istotnym zagadnieniem w sterowaniu
silnika indukcyjnego metodg FOC jest prawidtowa orientacja wirujagcego uktadu wspétrzed-
nych prostokgtnych. Ta orientacja wymaga dokladnego estymowania strumienia stojana na
podstawie informacji o waroSciach chwilowych pradéw i napiec. Alternatywna struktura ste-
rowania jest przedstawiona na Rys. 6.10. W tym przypadku estymowany jest strumien stojana
i ukfad regulacji jest realizowany w wirujacym zgodnie z pulsacja wektora wirnika uktadzie
odniesienia. fi
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Rysunek 6.9. Sterowanie napedu falownikowego z silnikiem indukcyjnym klatkowym metoda SFOC
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Rysunek 6.10. Sterowanie napeu falownikowego z silnikiem indukcyjnym klatkowym metodag RFOC



