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(一)摘要
本文提出無速度感測向量控制之降階適應磁通觀測器。並且與全階適應磁通觀測器做比較，所提出之方法能夠節省執行的時間及有較佳的控制轉速性能。所提出的降階觀測器增益矩陣可證明穩定性佳，使其可用在寬廣的速度控制領域。並以3馬力感應電動機的模擬與實驗來證實所提方法的有效性。

(二)理論
向量控制的方法是廣泛的使用在高性能的交流電動機控制。在感應電動機的驅動系統中，向量控制器需要轉速感測器(例如:鑲崁在轉軸上的直流轉速發電機、轉速分析器、轉軸上的光學數位編碼器..等)去獲得轉速信號。無論如何，轉速感測器使感應電動機的強壯性與簡單性降低。因此，為了解決這的問題，許多的無感測向量控制器也就發展出來
一些轉速估測的方法並非磁通與轉子速度一起估測，因此馬達驅動器的性能將降低。延展型卡門濾波器(Extended Kalman filter)的轉速估測演算法是已提出的，它展現極佳的控制性能。但是它耗費了太多的計算時間，所以在商業化的工業應用上是無法容許的。
在本文中所提出之觀測器用以解決全階適應磁通觀測器的缺點。此降階適應磁通觀測器的極點是與馬達運轉速度無關的。因此，在寬廣的速度控制領域中，降階適應磁通觀測器比全階適應磁通觀測器有較好的轉速響應。另一方面，降階適應磁通觀測器又比全階適應磁通觀測器耗費更少的計算時間。如此一來，更可適用於工業上的應用。

(三)結果與分析
本文所提出降階適應觀測器，其方程式如下:

	
依據公式降階適應觀測器的極點是只與感應機的參數有關。
為了測試比較動態的響應，圖1顯示適應觀測器滿載的情況下之梯形轉速響應。
(四)結論
本文主要提出一種適用於無感測向量控制法的新型觀測器--降階適應磁通觀測器。由模擬和實驗的結果可以看出，這種新型觀測器在控制效能及節省執行時間上，均優於知名的全階適應磁通觀測器。




圖1 在滿載下，降階觀測器(Gr≠0)之梯形轉速試驗

雖然，全階適應磁通觀測器在諸多的論文發表中，理論推導均証明它是一真正的觀測器。可是，在實驗時均因觀測器(Gf≠0)會在某些轉速下振盪，而令非觀測器(Gf=0)為之，其效能大大的降低—重載時有明顯的轉速上升及無載時有較大的穩態干擾誤差。為了實行真正的觀測器效能，我們以最簡易的感應電動機模型的分解式—二階方程式，來推導觀測器增益，使其與轉速無關。
總結來說，降階適應觀測器是一真正的轉速及磁通觀測器。不僅在控制效能及執行時間上，比全階適應觀測器好，更有改善電流諧波的能力。
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