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Частотное векторное управление асинхронным электродвигателем 

широко применяется в регулируемом электроприводе. Одной из задач, которую 
необходимо решить при разработке векторной системы управления 
асинхронным двигателем, является задача оптимального формирования вектора 
напряжения[1, 2]. 

В полеориентированной системе управления вектор напряжения во 
вращающейся системе координат раскладывается на две составляющие 
вектора:Ud и Uq, которые формируют потокосцепление двигателя и его 
электромагнитный момент[3]. 

Можно выделить два метода решения задачи оптимального 
формирования вектора напряжения. Первый метод – это строго задать 
отношение между этими составляющими [4]. Но при таком решении получится 
недоиспользование двигателя по электромагнитному моменту, т.к. для 
формирования момента будет прикладываться меньшее напряжение. Также 
невозможно достичь максимального быстродействия по скорости, так как из-за 
меньшей величины токоограничения будет сформирован меньший ток, 
пропорциональный электромагнитному моменту двигателя. 

Второй метод предполагает динамическое изменение ограничения 
составляющей Uq в зависимости от Ud. Динамическое изменение ограничения в 
процессе работы системы управления позволит полностью использовать вектор 
напряжения.  

Отметим тот факт, что после формирования начального намагничения 
АД, составляющая, отвечающая за формирование потокосцепления ротора, 
стремится к минимальному значению, которое необходимо для поддержания 
заданного потокосцепления. Этот факт позволяет ввести обратную зависимость 
распределения составляющих. При стремлении составляющие Ud к нулю, 
устремлять в равной степени составляющую Uq к единице. Тогда получится, 
что электромагнитный момент будет формировать максимально возможная 
составляющая вектора напряжения, которая будет ограничена только 
величиной второй составляющей, необходимой для формирования 
минимального магнитного потока. 

Пусть Ud величина задания на формирование напряжения с выхода 
регулятора тока id. Тогда 

lim
qU

 
– ограничение составляющей Uq вектора 

напряжения. На рис. 1 представлен общий вид соотношения составляющих 
вектора напряжения во вращающейся системе координат. 
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