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КОМПЕНСАЦИЯ ГАРМОНИЧЕСКИХ КОЛЕБАНИЙ В СОВРЕМЕННЫХ 
ЭЛЕКТРОПРИВОДАХ 
 
Для обесточенного ненагруженного двигателя, ротор которого приводится в движение 

внешним моментом, существуют три базовых гармоники момента, которые можно прона-
блюдать [1]. Это гармоники полюсов, зубцов и впадин ротора. Эти частоты обусловлены меха-
нической конструкцией двигателя. Также существуют и другие гармоники, которые обуслов-
лены механикой машины, такой как муфты и прочее. Эти гармоники могут быть распознаны 
на основе графиков крутящего момента с использованием алгоритма быстрого преобразования 
Фурье (БПФ, FFT) [2]. Когда график момента с БПФ записывается на скорости 60 об/мин, легко 
распознать вышеуказанные частоты гармоник. В целом, влияние гармонических колебаний 
крутящего момента проявляется на неравномерности скорости вращения выходного вала [3]. 
Это негативное влияние может отрицательно сказываться на работе многих механизмов, 
в частности при синхронной работе двух и более двигателей на одну нагрузку без соединения 
их общим валом.  

Целью работы является разработка алгоритма, который бы смог противодействовать 
колебаниям момента из-за влияния на него вышеуказанных гармоник, а также с целью стаби-
лизации скорости вращения вала асинхронного двигателя (АД). Чтобы избежать влияния 
этих гармонических колебаний, необходимо изменение механической конструкции двигателя 
или машины в целом.  

Современные электропривода (ЭП) представляют собой комплексные системы, которые 
являются симбиозом силовой электрочасти и блока управления [4]. Блоки управления по своим 
возможностям не уступают современным программируемым логическим контроллерам. 
Время цикла таких блоков управления может достигать очень малых значений (до 4 мс). 
Кроме непосредственного управления работой ЭП, блоки управления могут выполнять допол-
нительные программы, которые могут влиять на работу ЭП. 

Ярким представителем данного семейства приводов является привод фирмы Siemens 
серии S120 с блоком управления для одноосевого управления. Данный блок управления 
позволяет выполнять программы сторонних разработчиков, написанных на языке CFC [5]. 
Структура такого привода представлена на рис. 1. 
 

 
Рис. 1. Структура электропривода S120 с блоком управления: 
1 – функция CFC; 2 – блок управления; 3 – силовой инвертор; 4 – АД 
 
В качестве объекта исследования был использован стенд фирмы Siemens, в состав 

которого входит привод S120 с блоком управления CU310DP, силового блока PM340/230V, 
двигателя 1LA7060 с энкодером и серводвигателя 1FK7022 с энкодером (рис. 2). Этот стенд 
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