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．

■

１ ２／８

ｆ？
１ ８ ． ５ｇ产 Ｗ

＇

Ｊ

３ ８０１

̄

２ ． 实验结果分析ｉｆ ］

—＇—

在 １ ８ ． ５ｋＷＳＲＭ 电动机的实验平台上 ， 本文对
．

：
．

＿二［
基于 Ｌｙ ａｐ ｕｎｏｖ函数的直接转矩控制 系统进行 了实图 ４ 转矩变化波形

验验证 ’ 主要分为以下两 个部分 ： 电压ＰＷＭ斩波图 ５为转速变化波形 。 电动机起动时速度给定

控制测试和系统整体运行性能测试 。

为 ２００ｒ／ｍ ｉｎ
， 转矩给定为２０Ｎ ．

ｍ
。 浦速稳定后 ，

⑴ 电压 ＰＷＭ斩波控制测试给定转速由 ２００ｒ／ｍ ｉ ｎ突变到 ５ ００ｒ／ｍ ｉ ｎ
， 由 图可知 ，

图 ３为 电压 ＰＷＭ ￥ｆｌ波控制Ａ相 电流与开关管＠
输 出转矩在速度变化过程 中保持限幅值 ６ ０Ｎ ．

ｍ不

？Ｊ发脉冲波形 。 ＿ ３可知 ’ 电动 行于
变 ， 转速经过 ０ ． ７ ｓ达到稳定状态 。

态 ， 上下功率开关器件的触发脉冲均在 １ ５Ｖ左右 ，

在轻负载４０Ｎ
．

ｍ的情况下 ， 平均电流大小为 １ ８Ａ
，结束语

电流 ＇

变化平稳、 。

、
一

，
一

＾ 、在传统 的直接转矩控 制 的 基 础 上 ， 重 新构

⑵
建 了 转矩控制器 ， 并将李雅普诺夫稳定性判据运

ｆｅ —
用其 中 ， 保证 系统的稳定性和转矩的实时跟踪性

ＭＭ ｆｔＭ两？分 ’形 。

能 。 介绍了基于Ｌｙａｐ＿ｖ函数转矩控制器的构建方
米用 直流电动机觀 Ｓ ＲＭ 负载 ’ 使 电动机起动＃

法 ， 以及系统稳定性所满足的条件 ， 并以 １ ８ ． ５ｋＷ

ｗｗｗ ． ｅａｇｅ ． ｃｏｍ． ｃｎ２０ １ ５年４月 下 ． 冶金 电气 ．

束 ［ 名 ⑷ Ｉ５５
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