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(57) Rezumat:

Inventia se refera la 0 metoda de determinare a para-
metrilor motoarelor asincrone cu rotorul in scurtcircuit
prin minimizarea unei functii obiectiv. Metoda, conform
inventiei, cuprinde monitorizarea procesului tranzitoriu
de pornire in gol a motorului asincron, memorarea, cu
ajutorul unei placi de achizifie de date, a valorilor
curentilor fazelor (R si 8) masurati cu ajutorul unor
transformatoare de curent cu sonde Hall, a valorilor
tensiunilor acelorasi faze, masurate cu ajutorul unor
blocuri de adaptare,a valorilor vitezei rotorului, masu-
rate cu un taho-generator, sincronizarea momentului
inceperii achizitiei cu momentul Tnceperii procesului
tranzitoriu fiind realizatd cu un dispozitiv de sincroni-
zare, iar pe baza curentilor sivitezelor, determinate ex-
perimental si prin calcul, ale motorului asincron, este
construita o functie obiectiv, care va fi minimizata cu
ajutorul unui algoritm de minimizare, punctul corespun-
zator acestui minim contindnd valorile cautate ale
parametrilor motorului asincron.
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DESCRIEREA INVENTIEI

METODA PENTRU DETERMINAREA PARAMETRILOR

MOTOARELOR ASINCRONE CU ROTORUL iN SCURTCIRCUIT PRIN

MINIMIZAREA UNEI FUNCTII OBIECTIV

Inventia se referd la o metoda pentru determinarea parametrilor motoarelor

asincrone cu rotorul 1n scurtcircuit (rezistentele, inductivititile si momentul de
inertie) printr-o ncercare dinamica.

Se cunosc o serie de metode pentru determinarea parametrilor motoarelor

asincrone cu rotorul in scurtcircuit:

rezistenfa statorici se poate determina cu metoda voltmetrului si
ampermetrului, metode in punte sau metoda comparatiei;

rezistenfa rotoricd se poate determina cu ajutorul datelor obtinute la
incercarea de scurtcircuit;

inductivitatea de dispersie statoricd se poate determina prin metoda rotorului
SCOS;

inductivitatea de dispersie rotoricd se poate determina pe baza datelor
obtinute la incercarea de scurtcircuit;

inductivitatea ciclicd utila se poate determina cu ajutorul datelor obtinute la
incercarea de mers in gol;

momentul de inertie se poate determina prin metoda lansarii, prin metoda
oscilatiilor de torsiune sau cea a pendului oscilant.

Determinarea parametrilor cu aceste metode prezintd uméatoarele

dezavantaje:

sunt laborioase;

este necesard efectuarea unui numar mare de incercari (minim cinci);
necesita timp indelungat pentru efectuarea incercérilor;

necesitd un consum energetic semnificativ;

parametrii obtinuti nu oferd o precizie ridicatd pentru cazul simuldrii
regimurilor dinamice.

Metoda, conform inventiei, inldturd dezavantajele prezentate anterior prin

aceea cd necesita o singurd incercare experimentald iar parametrii sunt determinati
printr-o metoda de optimizare.

Astfel, metoda, conform inventiei, prezintd urmatoarele avantaje:

este simplu de realizat (o conectare directa la retea);

necesitd efectuarea unei singure incercéri experimentale fata de cel putin
cinci in cazul utilizarii metodelor clasice;
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- Incercarea are o duratd extrem de redusa (este durata regimului tranzitoriu de
pornire prin conectare directa la retea);

- consumul energetic este nesemnificativ;

- parametrii obtinuti cu aceasta metoda ofera o precizie ridicata a reproducerii
regimurilor dinamice fa{a de parametrii determinate prin metode clasice.

Se da, in continuare, un exemplu de de realizare a inventiei, In legétura cu
fig. 1 si fig. 2, care reprezinta: '

- fig. 1, schema electric a montajului experimental;

- fig. 2, schema logica explicativd a metodei, ce ilustreazd fazele etapelor
metodei conform inventiei.

Se prezinta detaliat etapele metodei.

Prima etapd constd 1n determinarea valorilor experimentale ale curentilor si
tensiunilor pentru doua faze ale motorului si viteza rotorului, in timpul unei porniri
in gol prin conectare directd la retea (cu ajutorul schemei din fig. 1, initial
intreruptorul K si contactorul ¢ fiind deschise).

Pentru aceasta se initializeaza achizitia de date de catre placa de achizitie de
date 2.

Se porneste motorul 1, fard sarcind, prin cuplarea directd la retea (se inchid
pe rand intreruptorul K, manual, si contactorul c, prin intermediul dispozitivului de
sincronizare 7).

Se opreste achizitia de date si motorul la intrarea in turatie.

Placa de achizitie memoreaza valorile experimentale ale curentilor fazelor R
si S (i, ,i, ), masurati cu ajutorul transformatoarelor de curent cu sonde Hall 3 si 4,
valorile tensiunilor acelorasi faze (uyg,,ug, ), méasurate cu ajutorul blocului de
adaptare 5, valorile vitezei rotorului, mésurate cu tahogeneratorul 6 (Q,). Toate
semnalele sunt transmise cétre placa de achizitie de date prin intermediul blocului
de conectare 8.

A doua etapa consta in determinarea valorilor simulate ale curentilor fazelor
R si S, respectiv a vitezei, pentru acelasi regim dinamic §i aceleasi tensiuni de
alimentare.

In acest scop se initializeaza valorile parametrilor masinii
(Re,R/,L_,L _,L,,J) in domeniul de valori posibile gi se integreazi modelul
matematic al motorului asincron cu rotorul in scurtcircuit la mers in gol. Curentii
fazelor R §i S, respectiv viteza rotorului, obtinute prin integrare, se noteaza cu
indice “c” (ig,,I,,<2,.). Modelul matematic utilizat in aceastd situatie este cel ce

contine ecuatiile, in teoria celor doud axe, ale tensiunilor si curentilor, cu

mdrimi raportate si intr-un referential solidar cu statorul masinii asincrone, la-care

f
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se adaugd ecuatia de miscare. Forma cea mai usor de implementat pentru
modelarea pe calculator este cea matriceala:

Loy + Ly 0 Ly, 0 0 i, - Rgiy
0 Lop + Ly 0 L, 0 igs Ugs — Rsiqs
Lgp, 0 Lgp, + Lﬁ‘a 0 0 i ic/i = —R/ #  ~ @ Lsp + Lﬁ‘a .ér + Lshiqs
0 Lgp 0 Ly + Loy O|d l./r ~Rli é, +@\\Lgh + Ly . + Lopigs |
0 0 0 o I [T 3 ( g )
p « 2pLsh lastay —ldsiqr
unde:

u uRe Sl u \/'uRe \/’"uSe

Prin integrarea sistemului anterior se obtin iy, iy §i @, care se utilizeaza

pentru calcularea curentilor si vitezei rotorului:

lids+£is, o =2,
2 2 p

ZRc = ld: H lSc -

A treia etapd constd in minimizarea unei functii obiectiv, dependentd de
parametrii masginii.
In acest scop se construieste apoi functia obiectiv:
-y fmax |, N s .\ 2
f(x) = (J). [(lRe —ch) +(lSe —lSc) +k(Qe —Qc) ]dt’
unde:

o LvgsLgsJ ) este vectorul mérimilor necunoscute;

- k=1 +2 este o pondere aleasd convenabil de cétre programator (mai mare
atunci cand se doreste aproximarea mai exactd a curbei vitezei).

Functia obiectiv anterioard se minimizeazd cu ajutorul metodei explordrii
exhaustive. In acest scop se repeti etapele doi si trei pentru toate valorile
admisibile ale parametrilor.

Punctul corespunzdtor acestui minim contine valorile cautate ale
parametrilor motorului asincron.

Fazele etapelor metodei, pentru cazul explorarii exhaustive, sunt detahate in

x=(Re,R,L,,L

schema logica din fig. 2.
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REVENDICARI

1.Metoda pentru determinarea parametrilor motoarelor asincrone cu rotorul
in scurtcircuit prin minimizarea unei functii obiectiv, caracterizati prin aceea ca,
constd dintr-o primd etapd in care se determind valorile experimentale ale
curentilor (i, ,i,) si tensiunilor (u,, ,u,, ) pentru doud faze ale motorului si viteza

rotorului (Q2,), in timpul unei porniri in gol prin conectare directa la retea, a doua
etapd in care se determind valorile simulate ale acelorasi curenti (i, ,i;) si a
vitezei (2, ), pentru acelasi regim dinamic si aceleasi tensiuni de alimentare, si 0 a
treia etapd In care se compard valorile experimentale si cele méasurate ale curentilor
si vitezelor prin minimizarea unei functii obiectiv, dependentd de parametrii
masinii (Rg,R/,L, L ,L,,J), valorii minime a acestei functii (obtinutd prin
repetarea controlata a etapelor doi si trei) 1i corespund parametrii cautati ai masinii.

so?
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Fig. 1

Iniliere achizitie date

Sfarsit achizitie date

Initializeaza valorile parametrilor
(limitele inferioare ale domeniilor de valori)

Calculeaza functia obiectiv

Au fost parcurse
toate valorile posibile
ale parametyilor ?

Da
Calculeaza functia obiectiv minima

Afiseaza valorile parametrilor
corespunzatori functiei obiectiv minima

Modifica valoarea unui parametru

Fig. 2
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