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PARTE III

Controllo di corrente ǼPID sincronoǽ 
in  azionamenti con motore sincrono





Schema a blocchi del controllo di corrente dq di un motore SPM
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Dinamica del motore SPM  ȋrotore isotropoȌ
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Nel sistema di riferimento dq la dinamica tensione-corrente del motore SPM è quella di 
un �i��ema a d�e i�g�e��i e d�e ��ci�e.  

Zm

/Zme

TX -+
-

Z Lme

S mg

mg

/

1
R + VL

id

imeLZ

dX +

+
T

R + VL
1

X

S
Ti

/mg
3
2

W -

+

WL

1
B + VJ

X

LS

i d

mL

m



Schema a blocchi del controllo di un azionamento brushless isotropo ȋSPMȌ
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In ƌoƐƐo le aǌioni di diƐaccoppiamenƚo degli aƐƐi 
peƌ ƚƌaƐfoƌmaƌe il ƐiƐƚema ϮͺINͬϮͺOUT in dƵe ƐiƐƚemi ϭͺINͬϭͺOUT
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Anelli di controllo delle correnti dq dopo disaccoppiamento degli assi
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Diagrammi di Bode di GHRȋqȌȋjnȌ
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Diagrammi di Bode di GHȋqȌȋjnȌ con regolatore P
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Diagrammi di Bode di GHȋqȌȋjnȌ 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 ƌoƐƐo l a͛ǌione di compenƐaǌione della fem
Le fdƚ dell͛anello di aƐƐe q non ƌiƐenƚe del paƌameƚƌi meccanici e dell͛effeƚƚo della coppia di 
diƐƚƵƌbo͘ 
Con moƚoƌe SPM diǀenƚa idenƚica a qƵella dell a͛ƐƐe d͘
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