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Введение. Развитие полупроводниковых устройств и микроконтроллерной техники 

способствует росту популярности электродвигателей переменного тока в качестве тяговых 

приводов, которые призваны заменить электрические двигатели постоянного тока и двигатели 

внутреннего сгорания [1]. Несмотря на нарастающую тенденцию использования синхронных 

двигателей с постоянными магнитами и вентильно-индукторных машин, асинхронные 

двигатели с короткозамкнутым ротором (АД с КЗР) остаются одним из востребованных 

решений на рынке гибридного и полностью электрического транспорта [2] ввиду своей 

технологичности и дешевизны. Однако несмотря на явные преимущества существует 

недостаток связанных с параметрической неопределенностью в процессе работы машины, а 

также крайне высокая нелинейность объекта, обусловленная перекрёстными связями [3].  

В работе решаются задачи первичной идентификации параметров асинхронного 

двигателя, синтеза векторной системы управления с ориентацией по вектору потокосцепления 

ротора, синтеза адаптивного наблюдателя сопротивлений статора и ротора. 

 

Основная часть. В работе рассматривается асинхронный тяговый двигатель с 

короткозамкнутым ротором и неизвестными параметрами схемы замещения. Измеримыми 

сигналами является значения токов фаз статора и положения ротора. Напряжения фаз статора 

восстанавливаются по сигналам состояния ключей. Скорость ротора пересчитывается по 

показаниям датчика положения.  

На первом этапе реализуется первичная идентификация параметров Т-образной схемы 

замещения при отсутствии вращения ротора путем подачи тестовых сигналов напряжения на 

одну из фаз статора [4]. Затем выполняется настройка контуров регулирования момента и 

потокосцепления с компенсацией влияния перекрестных связей. Для отработки задания по 

тяге была составлена функциональная зависимость тяги от скорости, которая использовалась 

в дальнейшем для оценки работоспособности системы. С целью повышения детализации 

модели были учтены эффекты влиянии температурных эффектов [5] на активные 

сопротивления обмоток статора и ротора. Выполнена оценка влияния температурных 

эффектов на качество регулирования момента тягового двигателя. Для корректной оценки 

вектора потокосцепления ротора разработан адаптивный наблюдатель с подстройкой 

активных сопротивлений статора и ротора. 

Для апробации результатов в работе было реализовано имитационное моделирование 

нелинейной модели [6], учитывающей гидродинамические эффекты и волновые нагрузки, 

надводного судна с гребной тяговой установкой на базе асинхронного двигателя с 

предложенной системой управления. 

 

Выводы. В работе рассмотрена задача синтеза адаптивной системы управления тяговым 

электроприводом надводного судна. Работоспособность предложенного решения 

подтверждена результатами имитационного моделирования. 
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