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Prednosti pogona bez dava~a na vratilu

• Upotreba standardnog motora  

• Manji broj kablova i jednostavnija instalacija

• Manja cena pogona 

• Uve}ana pouzdanost / MTBF 

• Eliminacija problema mehani~kog sprezanja

osovine motora i dava~a



Kori{}enje signala dava~a brzine i polo`aja:
-Orijentacija strujnog vektora
-Upravljanje brzinom i polo`ajem
-Prilago|enje fluksa brzini obrtanja



Upravljanje pogonom bez dava~a brzine:

Elektromagnetni moment, brzina obrtanja i
amplituda fluksa odre|uju se na osnovu merenja 
terminalnih veli~ina i poznavanja parametera motora



Ocena stanja i upravljanje pogonom bez 
dava~a brzine i polo`aja

• Kori{}enje komponenti terminalnih veli~ina na 
osnovnoj (fundamentalnoj) u~estanosti

– Integracija terminalnih napona (DFO) i 

– PLL strukture i NFO

– Sistemi sa referentnim modelom (MRAS)

• Sekundarni i parazitni efekti

– Detekcija `lebnih harmonika

– Lokalno zasi}enje magnetnog kola

– Promena rasipne induktivnosti usled prostorno

modulisanog magnetnog otpora
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Problemi integracije terminalnih napona male
osnovne u~estanosti 



Kontrola zasi}enja integratora (AWU) na 
osnovu amplitude vektora u αβ koordinatnom 

sistemu



Kori{}enje fazno spregnute petlje (PLL):

1 - Projekcije vektora rotorskog fluksa dobijaju se
integracijom elektromotorne sile rotora

2 - Polo`aj d-q koordinatnog sistema odre|en je
fazom PLL oscilatora

3 - U~estanost PLL oscilatora koriguje se tako da 
fluks u q-osu bude izjedna~en sa nulom



Natural Field Orientation (NFO)
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MRAS koncept:

Veli~ina Y odre|uje se u prilagodivom modelu na osnovu 
pretpostavke o poznavanju brzine W. Mehanizam adaptacije 

koriguje brzinu sve dok se gre{ka ne anulira. 



MRAS koncept:

Brzina rotora odre|uje se upore|enjem vektora na 
izlazu prilagodivog (IW) i referentnog (UI) modela
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MRAS koncept: 



Odre|ivanje induktivnosti rasipanja u toku rada:

Lγs = f(Imax, IC, IB, EDC,TPWM)

Imax
vr{na vrednost
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Odre|ivanje induktivnosti rasipanja u toku rada:

Lγα = f(Uα, Iα)
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Zaklju~ak

• Mogu}e odre|ivanje krive ψm(im) u toku 
rada pogona

• Ofset pri integraciji ne uti~e na ta~nost

• Mrtvo vreme ne ugro`ava ta~nost merenja.

• Rs i Rr ne uti~u na ta~nost merenja

• Gubici snage u magnetnom kolu uti~u na 
rezultate merenja -- merenje je preporu~ivo 
vr{iti pri malim brzinama obrtanja


