
موتور سنکرون مغناطیس شبیه سازي کنترل گشتاور و دور 

 دائم سه فاز بدون استفاده از سنسور سرعت

  چکیده

هاي منحصر به فردشان، براي موتورهاي سنکرون مغناطیس دائم به دلیل ویژگی هاي اخیردر سال

در این . اندري قرار گرفتهمورد توجه بسیا ي کششی مانند حمل و نقل ریلیدر کاربردهااستفاده 

 kW 303با توان  کنترل سرعت و گشتاور یک تراکشن موتور سنکرون مغناطیس دائم نامهپایان

آهن، بدون استفاده از حسگر سرعت، مورد بررسی قرار هاي کششی راهبراي استفاده در سیستم

اي بین هاي تراکشن موتور سنکرون مغناطیس دائم بیان شده و مقایسهر ابتدا ویژگید. گرفته است

براي تخمین سرعت انتخاب  روش مدل مرجع تطبیقی .گیردآن و دیگر تراکشن موتورها صورت می

ي وسیعی ، سرعت موتور در بازهبه عنوان متغیر حالت با در نظر گرفتن جریان استاتور .شده است

تخمین زده شده و براي کنترل برداري  )ي تضعیف شارناحیه(تا بالاتر از سرعت نامی عت کم از سر

تئوري فوق پایدار "گر سرعت، با استفاده از پایداري سیستم تخمین. مورد استفاده قرار گرفته است

ت خطا بدست آمده و به واحد تطبیق با استفاده از این تئوري، عبار. بررسی شده است "پوپوف

هاي مربوط به روش کنترل برداري، به عبارتی ساده توان با فرضعبارت خطا را می. گرددمیاعمال 

- عملکرد موتور در سرعت. گرددگر میتبدیل کرد که این ساده سازي باعث بهبود عملکرد تخمین

 نترلک از آنجایی که. درصد بالاتر از سرعت نامی مورد بررسی قرار گرفته است 10هاي کم و نیز تا 

با استفاده  باشد،پارامترها می دقیقخمین سرعت آن، نیازمند مقادیر ت مناسب تراکشن موتور و نیز

همچنین . تراکشن موتور شناسایی شده است از روش سیستم مدل مرجع تطبیقی پارامترهاي

ساز فازي در هاي گذرا، از جبرانجهت بهبود عملکرد سیستم کنترل سرعت، به ویژه در حالت

  .کننده تناسبی و انتگرالی بهره گرفته شده استکننده سرعت به همراه کنترلکنترل
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