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(Quasi-)Stationare Betrachtung

KloBsche Gleichung (Annahme: Rs = 0 und 4, ws konstant)

Maschinenmoment [Nm]
(wilrde an Tafel hergeleitet)
2mg
Mm(s) = i n ﬁf
mit
" mi = %pc’%zg (3_:)2
" SK = G
mo=1-— L]\:I—LZ
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Dynamische Betrachtung (Feldorientierte Regelung)

Signalflussplan: Kaskadierte Regler und Feldschwéachung
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Dynamische Betrachtung (Feldorientierte Regelung)

Zeigertheorie und Feldorientierung (Rotorflussorientierung)

Wi, = Pk
q d
Ok wr = ¢
q s A
b, @, \Pr
(6%
a
c C,.

s = («, ) Koordinatensystem
r = (d',¢') Koordinatensystem
k = (d, q) Koordinatensystem
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Dynamische Betrachtung (Feldorientierte Regelung)

Modell in beliebigem k = (d, ¢)-Koordinatensystem mit Achsen d & ¢

Dynamische Gleichungen (das Folgende wirde an der Tafel hergeleitet):

—I=T(5)
ud(t) k d 0 —1| &
o = (50) - R0+ gt wm [] o

0 = Rl () + S0 (6) + (wnlt) — we0) b)) (2)

mit Flussverkettungen

PE(t) = Lil(t) + Mif(t) (3)
Pr(t) = L) + Ma (1) (4)

Fur Rotorflussorientierung (d.h. ¢ (t) = S4(¢) = 0 fur alle ¢ > 0) gilt
mn(t) = Sp (1) 191 )
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Dynamische Betrachtung (Feldorientierte Regelung)
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