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3 Rotororientierte Regelung einer

permanentmagneterregten Synchronmaschine

Für eine permanentmagneterregte Synchronmaschine mit sinusförmiger Stromeinprä-
gung, integriertem Resolver und einem Rotor mit aufgeklebten Seltene-Erden-Magneten
soll eine feldorientierte Regelung in rotororientierten Koordinaten entworfen werden.

Als Stellglied dient ein selbstgeführter Wechselrichter mit Spannungszwischenkreis und
Bremssteller, der über eine Diodenbrücke aus dem 400V-Drehspannungsnetz gespeist
wird. Die Regelung des Umrichters erfolgt mit einem digitalen Signalprozessor (DSP),
welcher periodisch alle tTR = 125µs neue Sollwerte berechnet und diese an den selbst-
geführten Wechselrichter ausgibt. Die mittlere Totzeit des Wechselrichters beträgt in
dieser Anwendung tTSG = tTR

2
.

Nenndrehzahl nN = 3000 min−1 (3.1)

Nennmoment MN = 21 N m (3.2)

Nennspannung UN = 330 V (3.3)

Nennstrom ISN = 13.5 A (3.4)

Induktivität Ld = Lq = 5.94 mH (3.5)

Statorwiderstand (bei 20°C) RS = 235 mΩ (3.6)

Überlastbarkeit ü = 2 (3.7)

Polpaarzahl p = 3 (3.8)

Trägheitsmoment J = 3.6× 10−3 kgm2 (3.9)

a) Zeichnen Sie das leistungselektronische Schaltbild des Antriebs.

b) Zeichnen Sie das regelungstechnische Blockschaltbild des Antriebs.

c) Berechnen Sie die Reglerparameter für die nach dem Betragsoptimum auszulegen-
den Stromregler.

d) Berechnen Sie die Reglerparameter für den nach dem symmetrischen Optimum
auszulegenden Drehzahlregler.

e) Berechnen Sie die Spannungs-, Strom- und Statorflußraumzeiger für die Fälle Leer-
lauf, Nennbetrieb und maximale Überlastung.
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Vielen Dank für Ihre Aufmerksamkeit

Benedikt Schmitz-Rode

0721 608-46251
schmitz-rode@kit.edu
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