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用于精密控制的直线磁通切换永磁电动机的暂态性能分析

周士贵１，２　余海涛１　胡敏强１　黄　磊１　袁　榜１

（１东南大学伺服控制技术教育部工程研究中心，南京２１００９６）
（２曲阜师范大学电气信息与自动化学院，日照２７６８２６）

摘要：提出了一种适用于精密控制的新型直线磁通切换永磁（ＬＦＳＰＭ）电机的动态ｄｑ数学模型．通过采用有限元法
对ＬＦＳＰＭ原型机进行数值仿真，分析该电机的运行原理并计算其反电动势、磁链等电磁参量．仿真和测量表明，该
电机的反电动势和磁链均按正弦规律变化，并且在运行时具有与直线表面永磁电机（ＬＳＰＭ）相似的磁链变化规律．
在此基础上，提出了该电机的动态ｄｑ数学模型，建立了电机的控制仿真模型．仿真结果与在基于ＤＳＰ控制实验平
台上测得的结果进行比较，验证了所建数学模型的正确性和有效性．该模型可用于该类电机的设计优化和控制性能
方面的研究．
关键词：精密控制；磁通切换；永磁电动机；ｄｑ模型；矢量控制
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