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PARTE III

Controllo di corrente «PID sincrono»
in azionamenti con motore sincrono
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Schema a blocchi del controllo di corrente dq di un motore SPM
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Dinamica del motore SPM (rotore isotropo) Mi K
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Nel sistema di riferimento dq la dinamica tensione-corrente del motore SPM e quella di
un sistema a due ingressi e due uscite.
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Schema a blocchi del controllo di vt azionamento brushless isotropo (SPM)
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In rosso le azioni di disaccoppiamento degli assi
per trasformare il sistema 2_IN/2_OUT in due sistemi 1_IN/1_OUT
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Anelli di controllo delle correnti dq dopo disaccoppiamento degli assi

GHgq (ASSE d)
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Diagrammi di Bode di GHp,(jv) - 3(phn) (2t ) (1ot ) (st J
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Diagrammi di Bode di GH ,,)(jv) con regolatore P
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Diagrammi di Bode di GH ,,)(jv) con regolatore PI
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Diagrammi di Bode di GH ,)(jv) con regolatore PID
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Schema a blocchi del controllo della corrente in quadratura dopo

disaccoppiamento e compensazione della fem [
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In rosso 'azione di compensazione della fem

Le fdt dell’anello di asse g non risente del parametri meccanici e dell’effetto della coppia di
disturbo.

Con motore SPM diventa identica a quella dell’asse d.
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