Uni versitas I ndonesia Library >> Arti kel Jurnal

Perancangan putaran motor induks tiﬂa O,aha&a tanpa sensor kecepatan
dengan pengendali vektor arus dan full dan reduced observer berada
pada sumbu DQ

Ridwan Gunawan, author
Deskripsi Lengkap: https:/lib.ui.ac.id/detail 71d=118568& | okasi=lokal

Observer yang digunakan untuk estimasi kecepatan umumnya berada pada sumbu & #945;-& #946;, sehingga
menyulitkan bila akan dilakukan kompensas karena bagian pengendali, dekopling dan fluks model berada
pada sumbu direct-quadrature dg. Setiap penggunaan transformasi memungkinkan timbulnya kesalahan.
Oleh karena itu pada simulasi ini digunakan metoda estimasi kecepatan motor induksi dengan meletakkan
observer pada sumbu dg. Model motor aktual yang digunakan tetap berada dalam sumbu alfa-beta,
sedangkan observer menggunakan persamaan model motor dalam rotor fluks oriented control (RFOC) . Hal
ini juga membuktikan bahwa penggunaan model motor yang berbeda antara aktual dan estimasi dapat
dilakukan.Hasil ssimulasi dengan C-MEX S-function Matlab/Simulink 6.5 menunjukkan bahwa penggunaan
full order observer pada sumbu dg memberikan hasil yang cukup baik.

<hr>

Design of Induction Motor Drive Without Velocity Sensor Using Current Vector Controller with Full and
Reduced Observer Moving to DQ Axis. The observer isused in estimation velocity sensor usualy in

& #945;-& #946; axis, therefore this situation will need an extra transformation when we want to add
compensator because the flux model isin direct and quadrature-axis dg. Every used the transformation to
make possible emerge an error. So in this simulation is used a method to estimate the velocity of induction
motor drive with observer that is moved to dg-axis. The model of actual motor used isin alfa-beta axis, but
the observer use the motor models in rotor flux oriented control (RFOC).This matter, also to prove that the
different models of motor drives can be used between the actual and estimated one. The simulation results
with C-MEX S-function Matlab/Simulink 6.5 to show that the full order observer in dq axis gives better
performance than the reduced order observer.
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