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无位置传感器无刷直流电机无反转起动方法

林明耀　 张智尧　 林克曼　 周谷庆

（东南大学电气工程学院，南京 ２１００９６）

摘要：为了实现无位置传感器无刷直流电机的无反转起动及平滑切换，提出了一种新的无位置传感器无刷直流

电机起动及切换方法．该方法依据电机定子铁芯饱和效应，采用６个短时电压脉冲检测转子初始位置，可将转子
定位在６０°范围内，然后采用长短电压脉冲相结合的方式加速电机同时利用电流响应的变化动态检测转子位置，
当转速上升到可以检测到反电势过零点时，关闭电机驱动电路，根据端电压波形和导通相之间的对应关系确定

切换时刻，可将电机平滑切换至反电动势换相运行方式．样机试验结果验证了上述方法的可行性和有效性．
关键词：无刷直流电机；无位置传感器控制；无反转起动；反电势法；切换
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