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  چكيده

بسيار زياد  ،عدم كموتاسيون و نياز به سرويس كمتر ،قيمت پايين ،بليت اطمينان و بازده بالاقا ،موتورهاي القايي به علت سادگي

روش . شودجهت كنترل موتور القايي از دو روش اصلي اسكالر و برداري استفاده مي. شونددر مصارف صنعتي مورد استفاده مي

ن كنترل پاسخ حالت دائمي سيستم مد نظر است در اين روش شار گيرد و در آاسكالر كه از طريق كنترل اندازه متغيرها انجام مي

. شودوگشتاور اثر تزويج متقابل بر روي يكديگر داشته و باعث كندي پاسخ موتور القايي نسبت به تغيير سيگنال مرجع ورودي مي

-حالت ديناميكي نيز كنترل مي شود و علاوه بر پاسخ حالت دائمي پاسخدر روش كنترل برداري اندازه و فاز متغيرها كنترل مي

سازد و با شود و امكان كنترل كردن موتور القايي را به طور مشابه با يك موتور جريان مستقيم با تحريك مستقل را فراهم مي

توانيم هاي كلاسيك ميبراي تنظيم كردن ضرايب كنترل كننده. توان شار و گشتاور را به طور مستقل كنترل كرداين روش مي

روش ديگر . روش سعي و خطا استفاده كرد كه براي رسيدن به پاسخ پله مطلوب روش مطمئني نيست وخيلي دشوار استاز 

در اين الگوريتم هدف . باشدمانند الگوريتم ژنتيك مي هاي هوشمند،براي رسيدن به پاسخ پله مطلوب، استفاده از الگوريتم

وع مقدار ماكزيمم فراجهش، زمان صعود، زمان نشست و خطاي حالت ماندگار باشد كه اين تابع مجممينيمم كردن تابع هدف مي

  .باشدمي

نامه شامل طراحي و ساخت بردهاي مورد نياز جهت كنترل سرعت موتور القايي، شامل كارهاي صورت گرفته شده در اين پايان

ي سيگنال ديجيتال روي پردازنده بر V/fسازي روش بردهاي سنسور جريان و برد درايور ماژول هوشمند قدرت، پياده

TMS320F2812 سازي روش كنترل برداري غير مستقيم در مختصات شار رتور ي كلاسيك، پيادهكنندهبا استفاده از كنترل

ي كلاسيك و با استفاده از كنترل كننده TMS320F2812ي سيگنال ديجيتال توسط اينورتر منبع ولتاژ بر روي پردازنده

ش كنترل برداري غيرمستقيم در مختصات شار رتور توسط اينورتر منبع ولتاژ در حالت كنترل جريان بر روي سازي روپياده

به منظور توليد كدهاي مورد . باشدي كلاسيك ميبا استفاده از كنترل كننده TMS320F2812ي سيگنال ديجيتال پردازنده

سرعت و جريان موتور، بعد از . ا اين پردازنده استفاده شده استب MATLABي سيگنال ديجيتال از ارتباط بين نياز پردازنده

نتايج عملي طراحي و ساخت  .اندهاي ديجيتال و آنالوگ، توسط كانال مخصوصي خوانده شدهورود به پردازنده توسط ورودي

كلاسيك به روش  هايهاي كنترل سرعت اسكالر و برداري يك موتور القايي را بر اساس تنظيم ضرايب كنترل كنندهروش

  كندهوشمند براي تغيير پله در سرعت و تغيير پله در بار تاييد مي

، الگوريتم ژنتيك، پردازنده سيگنال ديجيتال، روش مدولاسيون كلاسيككنترل برداري غير مستقيم، كنترل كننده :هاكليد واژه

  پهناي باند بردار فضايي
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