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摘要 � 提出 了一种用 � �� �� 入度�� � �� � � ��� 实现尤速度传感 器交流调速系统的软件 设计方法
,

并给 出了部 分实验结果
。

系统

的实验结果表明
,

这种全数字化的无速度传感器交流调速系统 几有 良好 的性能
,

同时也证明了该设计方法的正确性及速度估计

环节的可行性
。
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在异步电机传动系统中
,

为了满足高性能控制

的要求
,

需采用速度闭环控制
,

因此就需要测量异

步电机的转速
,

传统的电机转速测量装置多采用测

速发电机或光电数字脉冲编码器
,

它不但增加了控

制声统的成本
,

还存在安装与维护上的困难
,

并使

系统易受干扰
,

降低了系统的可靠性
,

且不适用于

恶劣环境
。

所以无速度传感器异步电机矢量控制系

统的研究多年来一直受到高度重视
。

数字信号处理

器 � �  是一种高速专用微处理器
,

它的最大特点

是运算速度 快
,

运算功 能强大
。

� � � � �� � � �� 是

美国 � � �德州仪器 � 公司专 为数字 电机 �� � � �

应用而推出的一种低价格
、

高性能的 �� 位定点运

算 � � �
。

本文将讨论一种基于 � � � � �� ��� �。的无

速度传感器异
‘

步电机交 流调速系统的软件设计方

法
。

法
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电压型解祸控制的目的是把异步电动机的模型

分成两个彼此独立的 � 轴子系统与 � 轴子系统
,

这

样转子磁通以及转矩电流分量分别在各 自的子系统

中得到控制
,

假定在基频以下可以忽略电动机启动

时的磁场建立过渡过程
,

或者采用预先励磁的方

� 电流模块的离散化模型
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的输出值成为 � � �� � �空间矢量脉宽调制 � 的

输入
,

由 �� �� � 输 出的六路信号驱动逆变器从

而驱动电机
。

上述计算过程都由 � � � 完成
,

如 图

中虚线框所示
。
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一旦转子磁通速度计算出来
,

那么所需的转子

磁通位置通过下面的公式就可求得
。
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电机转矩电流分量变化量的积分即为电机的旋

转速度困
。

考虑到实际可能检测到的转矩电流分量

为 右
, ,

因此
�

� 软件实现

软件的实现需要两大模块
�

初始化模块和运行

模块
,

前者仅在一开始运行
,

当中断设置时
,

中断

服务程序将运行
,

整个无速度传感器矢量控制变频

调速系统的算法都在中断服务程序中计算
。

中断子

程序的流程图如图 � 所示
。
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基于 � � �� � �� ��� � 的交流调速系统如 图 � 所
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本系统首先 由检测 电路获得两相电流的实际

值
,

经过坐标变换后由速度估计模块计算出异步电

机的转速
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速
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3 实验结果

实验 中所 用电机 的额定数 据如下
:
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T ekt ro n ix T D S 300o 系列的数字式荧光示波器实时

记录
。

实验波形如图 3
、

图 4
、

图 5 所示 (说 明
:

图中 A 为干扰 )
。
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4 结 论

从实验结果可以看出
,

该系统的带负载能力较

好 ; 系统具有较小超调量
、

响应速度快等优点 ; 速

度推算环节具有较好的跟随性和正确性
; 同时也证

明了该软件设计方法的可行性及正确性
。
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