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ABSTRACT

In this article the mathematical description of the permanent magnet synchronous machine
(PMSM) in dqO reference frame is given. Basic electrical and mechanical equations needed
to creation of model of PMSM are derived. The Symmetric Optimum and Optimum Modul
methods are used to design current and revolutions controller. Also there are results of si-
mulations made on this model of system in Matlab Simulink.

1. UVOD

Néavrh regulatoru otacek synchronniho motoru s permanentnimi magnety (PMSM) je vy-
sledkem celé tfady kroku, které jsou nezbytné pro spravnou funkci tohoto regulatoru. Jed-
nim z hlavnich krokidi je vybér zpiisobu popisu a samotny popis regulovaného stroje.
Vhodna volba popisu motoru muze vyrazné zjednodusit jak samotny popis, tak vysledny
model stroje a v kone¢ném dlsledku také navrh regulatoru. Pravé témito kroky se zabyva
tato prace.

2. POPIS MOTORU

Pro popis motoru je zvolen systém soufadnic dq0. Vyhodou tohoto systému je vyrazné
zjednoduseni a zredukovani poc¢tu rovnic potiebnych pro popis motoru. Ve vysledku je te-
dy vznikly model jednodussi coz znamena i rychlejsi vypocet simulace. Matematicky popis
modelu motoru je dan elektrickymi rovnicemi pro kazdou z os d a q [2]:
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kde M, = % P, [i Wou (Ld -L, )i i q} a M, je elektromagneticky resp. zatéZny moment.

Rovnice (1.1), (1.2) a (1.3) jsou dostacujici pro popis a vytvoreni modelu PMSM.

3. REGULACE

3.1. STRATEGIE RiZENi

Jako tidici strategie byla zvolena metoda nulového proudu v ose d (i4=0). Za ptedpokladu
nulového proudu v ose d se vyrazné zjednodusuje vypocet momentu a zaroven se moment
stava funkci linearné zavislou na proudu iq. Tato vlastnost zjednoduSuje navrh fidiciho al-
goritmu na uroven navrhu fizeni stejnosmeérného motoru.

3.2. NAVRH REGULATORU

Navrhu otackového regulatoru predchazi navrh regulatoru proudu. Pro navrh proudového
regulatoru Fg; je pouzita metoda optimalniho modulu (OM), zatimco pro navrh otackového
regulatoru Fg, je pouzita metoda symetrického optima (SO). V obou ptipadech je vysled-
kem navrhu PID regulator.
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Obrazek 1: Blokové schéma regulace

4. SIMULACE

Na vytvoieném modelu byla provedena simulace rozbéhu motoru z nulovych otacek na
nomindlni. Nasledn¢ po ustéleni hodnoty otacek byla provedena skokova zména zatézného
momentu. Tato simulace ukazuje, jakym zptisobem se bude chovat PMSM a jak se s touto
situaci vypotada navrzeny regulator. Vysledky simulace jsou zobrazeny na obrazku 2.
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Obrazek 2: Grafy vysledki simulace

5. ZAVER
Pomoci elektrickych a mechanickych rovnic byl vytvofen model synchronniho motoru

s permanentnimi magnety na rotoru. Nasledn¢ byl pro tento motor navrzen regulator ota-
¢ek, respektujici fidici strategii nulového proudu v ose d.

Ve vysledcich provedené simulace je ndzorn€ vidét, jak se navrzeny regulator vypotadal s
narastem zatéze zvySenim proudu v ose g, coz ma za nasledek nariist vnitiniho momentu
motoru. Z konstrukce motoru vypliva i moznost pomoci proudu v ose d dale zvySovat
otacky stroje pii stalém napéti. Tato vlastnost je dana rozdilnymi velikostmi induk¢nosti
v ose d a q, konkrétné L, > L.
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