Streszczenie

Niniejsza praca dotyczy zagadnien zwigzanych z redukcja tgtnien momentu obrotowego
i tetnieni predko$ci kqtowej w ukladzie napedowym bazujacym na maszynie reluktancyjnej
przelgczalnej (ang. switched reluctance machine - SRM). Maszyna reluktancyjna przetaczalna
charakteryzuje si¢ prosta budowa mechaniczng oraz brakiem magneséw trwatych, co przektada
si¢ na jej wysokg odpornos¢ na uszkodzenia i mozliwo$é pracy w tradnych warunkach
$rodowiskowych. SRM w porédwnaniu do innych rodzajéw maszyn takich jak: maszyna
pradu stalego, maszyna indukcyjna czy maszyna synchroniczna z magnesami trwatymi
charakteryzuje si¢ skomplikowanym sterowaniem nawet w jego podstawowej wersji. Do wad
SRM nalezy réwniez zaliczy¢ wysoki poziom tetniefi momentu obrotowego, a przez to i tgtnied
predkosci katowe) w przypadku zastosowania podstawowego uktadu sterowania, Generowany
z powodu tetniei momentu obrotowego nadmierny halas, zwigkszony poziom drgaii oraz
tetnienia predkosci katowej napedzanego uktadu ograniczajg obszary zastosowar tej maszyny
i w negatywny sposéb wplywaja na trwalo$¢ ukladu mechanicznego, a w szczegdlnosei
fozysk. Ograniczenie tetnieri momentu obrotowego uzyskiwane moze by¢ poprzez odpowiedni
projekt maszyny, sterowanie pradami pasm fazowych badZ wykorzystujac kombinacje tych
metod. W niniejszej pracy przedstawiony zostat autorski ukiad regulacji charakteryzujacy
sie mozliwoScia zastosowania m.in. w maszynach o klasycznej budowie czyli takich,
w ktorych nie przeprowadzana zostala optymalizacja geometrii obwodu magnetycznego pod
katemn redukeji tetnied w generowanym momencie elektromagnetycznym. Przedstawiona
metoda sterowania bazuje na ksztaltowaniu przebiegéw pradéw pasm fazowych maszyny.
Prad referencyjny pasm fazowych pochodzi z nadrzednej petli regulacji predkosci katowej
skladajacej sie z rdwnoleglego polaczenia regulatora PI oraz zmodyfikowanego regulatora
wielooscylacyjnego. Modyfikacja pelega na innym niz klasyczne (state w czasie) podejscin
do prébkowania regulatora. Zrédlem taktowania regulatora wielooscylacyjnego jest potozenia
katowe watu maszyny. Rozwiazanie to sprawia, Zze obliczenia wykonywane sg z krokiem
zmiennym w czasie, ale stalym w dziedzinie kata obrotu wirnika. Podejscie to powoduje,
Ze w opisie matematycznym cz¢$el oscylacyjnej regulatora predkosci nie wystepuje w sposéb
jawny pulsacja wilasna, tylko staty przyrost kata. W efekcie pulsacje wiasne regulatora
wielooscylacyjnego odpowiadaja pulsacjom tetnien predkoscei katowej i momentu obrotowego
w ukladzie napgdowym niezaleznie od predkosci katowej wirnika, Zaimplementowane
rozwigzanie umozliwia efektywng redukcje tetnieri momentu obrotowego i tetnier predkosci
katowe] maszyny. W rozprawie przedstawiono analiz¢ pracy ukiadu napedowego,
przeksztatinik energoelektroniczny, model symulacyjny, opis opracowanego uktadu sterowania
oraz jego implementacje zrealizowang na bazie mikrokontrolera sygnatowego typu DSP.

Efektywnos¢ dziatania zapropenowanego uktadu regulacji zweryfikowana zostata w badaniach
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numerycznych oraz ecksperymentalnie z wykorzystaniem pre-prototypowej czterofazowe;j

maszyny SRM o budowie 8/6.
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regulator mudtioscylacyjmy, redukcja temieri predkosci kaqtowej, redukcja temieri momentu

obrotowego, DSP, uktad napedowy, prébkowanie w dziedzinie potoienia kqtowego.



