Pozorovatele stavovych veliéin
bezsnimacovych servopohonov
s asynchronnym motorom (3)

3.1 Citlivost
na zmeny parametrov

Vplyv zmeny vybranych parametrov moto-
ra na presnost bezsnimacového rychlost-
ného servopohonu s navrhovanym pozoro-
vatelom uhlovej rychlosti MRAS (obr. 8)
bola skumana simula¢nymi experimentmi,
a to pre pripad bez zataZenia motora a pri
zatazeni motora nomindlnym momentom.
Vplyv zmien parametrov R, na presnost po-
zorovania rychlosti je zobrazeny na obr. 13.
Vplyv nepresnej hodnoty amplitady stato-
rového napitia na presnost pozorovania
rychlosti je zachyteny na obr. 14.

Z vysledkov vyplyva, Ze R, najviac ovplyv-
fiuje presnost pri nizkych rychlostiach,
a najmi pri zataZeni. Ina je situécia, ked
je pasmo priepustnosti RR nastavené na
30 Hz. Vtedy pri zmens$eni odporu statora
rotora na 0,9*R, dochadza k nestabilite.
Pri zvicSeni odporu na 1,1*R, dochadza
k zvic¢Seniu statickej chyby. Pri parametri-
zovani regulatorov a pozorovatelov servo-
pohonu je vyhodné nastavit hodnotu R;
identifikovanu za studena.

Zmena odporu R, prakticky ovplyviiuje
presnost len pri zataZeni. Zmena L,, sa pre-
javuje pri experimente bez zataZenia naj-
viac pri nizkych rychlostiach. Pri zataZzeni

sa v pripade pozorovatelov MRAS staticka
chyba meni v zavislosti od rychlosti. V pri-
pade priameho pozorovatela chyba nezavi-
si od rychlosti. Zmena oL, bez zataZenia
ma na staticki chybu minimélny vplyv.
V pripade zataZenia maju vicSiu chybu
pozorovatele MRAS. Navrhovany MRAS
dosahuje o niec¢o lepsie vysledky ako
MRAS-CLFO.

Vplyv chyby amplitady statorového napitia
na presnost je najvia¢si v oblasti nizkych
rychlosti. Pri zataZeni je chyba niekolkona-
sobne vys$sia. Pri experimentoch na real-
nom zariadeni (obr. 9 — 10) je staticka chy-
ba pri zataZeni zapri¢inend najmi tym, Ze
skuto¢né napitie na svorkach motora ne-
dosahuje amplitidu Zelaného napitia.
Zleps$enie presnosti v oblasti niz$ich rych-
losti a pri zatazeni je mozné dosiahnut vy-
uzitim rekonstrukcie statorového napitia
na zéklade znalosti spinacich stavov TMF,
pouzitim kompenzacie mrtvych ¢asov, pri-
padne uvaZovanim nelinedrneho modelu
TMEF.

Zaver

Pre aplikacie naro¢né na dynamické riade-
nie momentu je vhodny pozorovatel
MRAS-CLFO, kde je vyrieSeny problém
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Obr. 13 Porovnanie citlivosti pozorovatelov na zmenu R,
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Obr.14 Porovnanie citlivosti pozorovatelov na zmenu statorového napitia
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hranice stability a kompenzacie ofsetov.
Vyzaduje parametrizovanie piatich para-
metrov korekénych ¢lenov. Servopohon
s navrhnutym pozorovatelom MRAS
(obr. 8) dosahuje v porovnani s MRAS-
-CLFO lepsie vysledky v oblasti citlivosti
na zmeny parametrov a pri pésobeni aktiv-
nej zataze. Porovnatelné vlastnosti dosahu-
je z hladiska dynamickych a statickych
vlastnosti, kvality chodu servopohonu v re-
7ime riadenia momentu.
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