REZIME RADA

U ovom magistarskom radu  je istraživana primjena indirektne vektorske metode upravljanja kod asinhronih elektromotornih pogona sa promjenljivim teretom. Svrha indirektnog vektorskog upravljanja je da od asinhrone mašine načini linearni izvršni organ po ugledu na strujno napajanu mašinu jednosmjerne struje sa nezavisnom pobudom.

Korištenjem dosadašnjih naučnih saznanja izvršena je analiza indirektne vektorske metode uz matematičku interpretaciju konkretnog modela elektromotornog pogona (EMP) sa asinhronim motorom. Izrađen je model spregnutog rada indirektnog vektorskog kontrolera (IVK) i asinhronog motora, te je izvršena simulacija njihovog zajedničkog rada u MATLAB/Simulinku. Na osnovu poređenja i analize rezultata dobijenih simulacionim i eksperimentalnim putem definisani su ključni parametri za izbor adekvatnog vektorskog kontrolera ovisno o snazi objekta upravljanja.

Razvijeni matematički model, rezultati simulacije i eksperimenta, imaju neospornu i veoma važnu ulogu za pravilan izbor adekvatne metode upravljanja EMP sa asinhronim motorom, koji ima promjenljiv moment tereta.

Rezultati istraživanja treba da posluže daljim istraživanjima ove problematike, u cilju razvijanja novih upravljačkih metoda i uspostavljanja određenih kriterija za optimiranje performansi ove vrste regulisanih EMP.
