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ABSTRACT

This article describes two methods for identification of synchronous motor’s parameters. It
is focused on two methods which work on different principles. Both methods are based on
the knowledge of motor scheme. However, the first method uses Ohm’s law and the
knowledge of motor model and the second one uses improved frequency analysis. The ar-
ticle compares the accuracy of both methods in ideal conditions as well as in the presence
of noise.

1. UVOD

V dnesni dobé se Casto setkdvame s problematikou identifikace neznamych parametrti u
ruznych zatizeni, pokud nejsou piimo uvedeny od vyrobce nebo k danému zatizeni nema-
me dal$i potiebné informace. Tento ¢lanek se vénuje problematice metod identifikace pa-
rametrti nutnych pro fizeni synchronnich motorti s permanentnimi magnety (PMSM) a po-
rovnani téchto metod.

2. ROZBOR

2.1. METODA VYCHAZEJICi Z MERENi PRECHODOVE CHARAKTERISTIKY

Prvni metoda je zalozena na pouziti Ohmova zékona pfi identifikaci ¢inného odporu R, a

znalosti modelu motoru [2] pro méfeni podélné indukénosti L .

Pfi identifikaci R, na vstupy motoru pfipojime tfi stejnosmérné napéti (napt. [0,2 0,2 -
0,2]). Tim vznikne obvod se tfemi odpory, z n¢hoz jsou dva zapojeny paralelné a tieti k
nim sérioveé. Ze znalosti stejnosmérného napéti U , pfipojeného ke svorkdm motoru a
z proudu | prochazejicim obvodem miiZeme vypocitat parametr R, podle rovnice

2-U
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Jak uZ bylo feceno pfi identifikaci podélné indukénosti L, vyuZivame znalosti schématu mo-

toru[2]. Pokud nastavime napéti tak, Ze napéti U, je nulové a napéti U, ma pouze stejno-



smérnou slozku, vzajemné vazby se vyrusi a vznikne nam jednoduchy setrvacny ¢lanek prv-
niho fadu. Z né¢ho mlizeme urcit prenos F(p) a po Upravé dostaneme ¢asovou konstantu 7,

z které mizeme vypocitat Ly .
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2.2. VYLEPSENA FREKVENCNI ANALYZA
Na vstup na$eho motoru pfivedeme harmonicky signal u(t)= Asin(zftj. Dostaneme na
, . , — .. (27 2%\ i s o
vystupu signdl, ktery vyndsobime signaly sin ?t a cos ?t , ¢imZ ziskdme dva signaly,

z kterych po integraci pfes jednu periodu T dostaneme dvé vystupni hodnoty Yy (t) a y.(t)

pro které plati
y.(T)== coslp)= 2 (G (jo)]
(2.3)
y.(T)==sinlp) = £ -3(6(jo)]
(2.4)

I zde je zapotiebi znat model motoru[2] a ziskat pienos zpétnovazebniho ¢lanku obdobnym
zpusobem jak v predeslé metodé. Pokud si ztakto ziskan¢ho pfenosu vyjadiime redlnou a
imagindrni slozku, dosazenim do rovnic (2.3) a (2.4), dostaneme vysledny ¢inny odpor Rs a
indukénost Lg.
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Jak je patrné, obé metody pracuji na zcela jiném principu identifikace. Po zajiSténi
stejnych podminek jsme provedli identifikaci na PMSM s parametry R, =0,14Q2 a
L, =0,00129H .

Prvni metoda nam tyto parametry identifikovala R, =0,14Q,L, =0,00133H a dosah-
la chyby og, =0% a 0,4 =3%.

Druh4 metoda tyto parametry identifikovala R, =0,14Q, L, =0,00129H a dosahla
chyby 0, =0% a 6,4 =0% .
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Déle jsme na vystup motoru piivedli Sum, zvySovali jeho intenzitu a sledovali chyby
pouzitych metod identifikace parametrti.

2.3. SROVNANI ZiSKANYCH VYSLEDKU
Sila Metoda ¢. 1 Metoda €. 2

Sumu | R[] Ops[%0] | LylmH] | 6,4[%] | RIQ] | Spl%] | LyImH] | 6 4[%]
le-9 0,1403 0,2 1,333 0,2 0,14 0 1,29 0
le-8 0,141 0,7 1,322 0,6 0,1401 0,1 1,289 0,1
le-7 0,1433 2,4 1,343 1 0,1405 0,4 1,286 0,3
le-6 0,1509 7,8 1,13 15 0,1414 1 1,278 0,9
le-5 0,1813 30 0,635 52 0,1443 3,1 1,253 2,9
le-4 0,5018 258 6,27e-5 95 0,151 8,1 1,178 8,7

Tabulka 1: Chyby metod pfi riznych Grovnich Sumu.
3. ZAVER

Jak je patrné ze ziskanych chyb, je metoda vylepSené frekvencni analyzy mnohem pies-

néjsi.

I pfi uvazovani Sumu se chova velmi odolné a ma dobré vysledky i pfi vysokych

hodnotach Sumu. Naproti tomu prvni testovana metoda vykazovala oproti druhé znacné
chyby a pfi vysokych Sumech ptestavala pracovat tplné.
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