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Die Identifikation der physikalischen Parameter einer Asynchronmaschine mit Kurzschlufd&ufer
stellt eine Herausforderung dar, sobald die Identifikationszeit beschrankt ist. Konventionelle
Verfahren bedirfen der Ankopplung einer Last an die Rotorachse. Weiterentwickelte Verfah-
ren bedienen sich neben Spannungs- und Strommessung einer Drehzahlerfassung. Ziel der For-
schungsarbeit ist die modellgestiitzte Identifikation der Maschinenparameter bel ausschliefdli-
cher Erfassung der elektrischen Mef3grofien.

Die Schwierigkeit 183 sich am einfachsten durch das Verhalten eines Kurzschlufdaufermotors
im Leerlauf erkléren. Ohne Last rotiert der Laufer mit fast synchroner Winkel geschwindigkeit.
Die induzierten Rotorstrome flief3en mit kleiner Amplitude und niedriger Frequenz. Die Ruick-
wirkung Uber die FluRverkettung auf den Stator ist entsprechend gering. Das System ist be-
zuglich der kontinuierlichen Rotorparameter schlecht identifizierbar.
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angeregt wird (Bild 1). Hierbel wird Bild 1: Teststand zur ASM Parameteridentifikation

eine Kombination von Drehfeldern

erzeugt, so dal3 der Motor mit seiner Leerlaufgeschwindigkeit dreht, gleichzeitig aber im Rotor
zusétzliche Stromkomponenten induziert werden.
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Bild 2a: Identifizierte Parameter mit einfacher Bild 2b: Identifizierte Parameter mit bifrequenter
Freguenzanregung Anregung
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Die Verbesserungen der Identifikationsergebnisse zeigt das Bild 2. In einem Simulationsmodell
wurde der Rotorwiderstand in 10 Schritten bis zum 1,9fachen Wert vergrofert. Die Identifika-
tion im Leerlauf mit normaler Anregung (Bild 2a) 183t diese Variation nicht erkennen. Insbe-
sondere wird die Rotorzeitkonstante unabhdngig vom tatsichlichen Widerstand falsch ge-
schétzt. Mit der sogenannten , bifrequenten Ansteuerung® der Maschine gelingt es, alle Para-
meter im Rahmen der Mef3genauigkeit zu identifizieren (Bild 2b). Die Statorinduktivitét L, und
der Streukoeffizient s liegen immer im Soll, wahrend die Rotorzeitkonstante t umgekehrt pro-
portional — aso in gewiinschter Weise — mit dem Rotorwiderstand abnimmit.

Weitere Untersuchungen konzentrieren sich auf den Einsatz neuronaler RBF (Radiale Basis
Funktionen) Netze zur Modellierung des nichtlinearen Verhaltens der ASM.

Ein Ansatz, der z.B. in der Fehlerdiagnose von ASM eingesetzt werden kann, ist die modellge-
stitzte Residuengeneration (Bild 3). Zur Ausgangsgrofienrekonstruktion werden die Mdglich-
keiten neuronaler RBF Netze mit externen Ruckkopplungen (TDNN = time delay neural net-
works) anstelle eines nichtlinearen Beobachteransatzes untersucht (Bild 4). Durch geeignete
signalverarbeitende Auswertung des Residuums e kann auf Rotorfehler geschlossen werden.
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Bild 3: Residuengenerator Bild 4: Neuronaler RBF Beobachter bzw. PI

Der Einsatz von TDNN zur Parameteridentifikation (Schatzvektor J ) an der ASM stellt die
Verbindung zwischen den beiden oben beschriebenen Methoden her. Zur Komplettierung eines
Diagnosesystems wird auf3erdem die Integration von Verfahren zur Flul3- und Drehzahlschét-
zung untersucht.
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