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三相电压型ＰＷＭ整流器的新型双闭环控制方法
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摘　 要：研究了三相电压型ＰＷＭ整流器的基于内模控制的新型双闭环控制策略。其中电流环基于内模解耦控
制，实现了有功和无功电流的解耦，电压环基于功率守恒和二自由度内模抗扰控制，既实现了线性化的间接电压
控制，又可实现直流侧电压的快速跟踪和优良抗扰特性。仿真结果验证了所提方法的可行性和有效性。
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０　 引言
基于脉冲宽度调制（ＰＷＭ）技术的三相电压型

整流器能有效减少交流侧谐波含量，具有直流侧电
压可控、功率因数接近１及能量双向流动的优点。
因此，三相电压型ＰＷＭ整流器在工业上得到了越
来越广泛的应用［１］。目前应用广泛且研究较多的
控制策略是ｄｑ坐标系下的电压电流双闭环控制
策略［２］。

传统双闭环控制策略的电流环采用前馈解耦
控制方法分别控制有功和无功电流，并用ＰＩ控制
器作为电流调节器，电压环用ＰＩ控制器直接把直流
侧电压和有功电流联系起来。文献［３］研究了Ｌ、Ｃ
参数的实用区间和ＰＩ参数整定及其对直流侧电压、
交流侧谐波和功率因数的影响，提出了一套模范化
的设计和整定方式，但整定过程繁琐，时间成本较
大。文献［４—６］分别介绍了整流器在模块化多电
平换流器（ＭＭＣ）和电动汽车中的应用。文献［７－
９］基于合成矢量的思想将双输入双输出模型转换
为单输入单输出模型，使问题得到了简化。文献
［１０］利用将无功电流反馈到有功电流的动态控制
中，提升了有功电流的动态响应速度。

因此，参数整定复杂、无抗扰环节以及电压外
环控制粗糙是传统双闭环控制器的不足之处。为
此，文中研究了基于内模控制的新型双闭环控制策
略。所提的新型控制策略既简化了控制器参数整
定，从新的角度拓展了控制策略，实现了线性化的
间接电压控制，可同时获得直流侧电压的快速跟踪
和优良抗扰控制。
１　 数学模型
　 　 图１中，Ｒｓ为等效损耗电阻。为便于建模，定

图１　 三相电压型ＰＷＭ整流器的拓扑
Ｆｉｇ．１　 Ｔｏｐｏｌｏｇｙ ｏｆ ｔｈｒｅｅｐｈａｓｅ ＶＳＰＷＭ ｒｅｃｔｉｆｉｅｒ

义开关函数ｓｋ ：
ｓｋ ＝

１，上桥臂导通，下桥臂关断
０，上桥臂关断，下桥臂导通{ （１）

式中：ｋ ＝ ａ，ｂ，ｃ，且可知ｕｋＮ ＝ ｕｄｃｓｋ 。理想对称
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式（２）是对三相ＶＳＰＷＭ模型的精确描述。由
此可得ｄｑ坐标系下的数学模型为：

Ｌ
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式中：ｓｄ和ｓｑ是ｓａ ，ｓｂ ，ｓｃ的相关函数，可看作ｄｑ坐
标系中的开关函数。

６８



２　 电流环控制
图２是内模控制（ＩＭＣ）的经典反馈控制图［１１］。

传统电流环的控制一般采用经典控制理论中的前
馈解耦控制［２，１２］，其中有功和无功电流的彻底解耦
需要精确的整流器模型和参数，而控制器的参数调
试过程非常繁琐且需反复试验。针对上述问题，文
中将内模解耦控制引入到电流环的控制中。

图２　 ＩＭＣ结构
Ｆｉｇ．２　 Ｃｏｎｔｒｏｌ ｂｌｏｃｋ ｏｆ ＩＭＣ

　 　 图２中，电流参考为Ｒ（ｓ）＝ （ｉｓｄ ，ｉｓｑ ）Ｔ，Ｕ（ｓ）
＝（ｕ′ｄ，ｕ′ｑ ）Ｔ，Ｙ（ｓ）＝（ｉｓｄ，ｉｓｑ ）Ｔ分别为整流器的输
入电压和输出电流，其中ｕ′ｄ ＝ ｅｓｄ － ｕｄ ，ｕ′ｑ ＝ ｅｓｑ －
ｕｑ 。有：

Ｙ（ｓ）＝ Ｇ（ｓ）Ｕ（ｓ） （４）
其中：

Ｙ（ｓ）＝（ｕｉｄ，ｉｑ）Ｔ
Ｕ（ｓ）＝（ｕ′ｄ，ｕ′ｑ）Ｔ

Ｇ（ｓ）＝ Ｒ ＋ ｓＬ　 － ωＬ
　 ωＬ　 Ｒ ＋ ｓＬ( )

－１











（５）

根据ＩＭＣ的特性，当Ｇ^（ｓ）＝ Ｇ（ｓ）时，选择
Ｃ（ｓ）＝ Ｇ^（ｓ）－１ ，可实现无偏差跟踪特性，即：

Ｃ（ｓ）＝ Ｒ^
＋ ｓＬ^　 － ωＬ^

　 ωＬ^　 Ｒ^ ＋ ｓＬ^( ) ＝ Ｒ ＋ ｓＬ　 － ωＬ　 ωＬ　 Ｒ ＋ ｓＬ( )
（６）

为了增加系统的稳定性和鲁棒性，需要引入低
通滤波器［８，１３－１４］。因此，低通滤波器Ｌ（ｓ）可选为：

Ｌ（ｓ）＝ αｉ
ｓ ＋ αｉ

Ｉ （７）
则Ｃ（ｓ）为：

Ｃ（ｓ）＝ Ｇ^（ｓ）－１Ｌ（ｓ） （８）
图２中Ｆ（ｓ）为：

Ｆ（ｓ）＝［１ － Ｃ（ｓ）Ｇ（ｓ）］－１Ｃ（ｓ）
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（９）

综上所述，可得电流环的内模解耦控制如图３
所示。

图３　 电流环内模解耦控制
Ｆｉｇ．３　 Ｄｅｃｏｕｐｌｉｎｇ ｃｏｎｔｒｏｌ ｂｌｏｃｋ ｗｉｔｈ

ＩＭＣ ｏｆ ｃｕｒｒｅｎｔ ｌｏｏｐ

　 　 由图３可知，电流内环的内模解耦控制只需调
试αｉ 。鉴于一阶系统带宽与阶跃响应上升时间的
近似关系为τ ＝ ２．２ ／ αｉ ［１３］。因此，αｉ越大，在一定程
度上电流环的跟踪响应也会越快。

由图２可得传递函数为：
Ｙ（ｓ）
Ｒ（ｓ）＝

Ｆ（ｓ）Ｇ（ｓ）
１ ＋ Ｆ（ｓ）Ｇ（ｓ）＝

Ｃ（ｓ）Ｇ（ｓ）
１ ＋ Ｃ（ｓ）［Ｇ（ｓ）－ Ｇ^（ｓ）］

（１０）
当系统参数与估计值完全匹配，即Ｇ^（ｓ）＝ Ｇ（ｓ）

时，将式（７）、（８）和（９）代入式（１０），有：

Ｙ（ｓ）＝ Ｌ（ｓ）Ｒ（ｓ）＝
αｉ
ｓ ＋ αｉ

０

０
αｉ
ｓ ＋ αｉ















ｉｓｄ
ｉｓｑ[ ] （１１）

式（１１）表明有功和无功电流彻底解耦。文献
［１５］详细地说明了当系统参数与估计值有偏差时，
即Ｇ^（ｓ）≠ Ｇ（ｓ），选择较大的αｉ也可实现电流两分
量的有效解耦。
３　 电压环控制
３．１　 二自由度ＩＭＣ

三相ＶＳＰＷＭ电压环的控制目标是实现ＤＣ电
压的快速跟踪和优良抗扰控制。同样地，电压环的
控制器也可采用ＩＭＣ设计，但却无法获得较好的抗
扰性。为此，引入文献［１５］中所采用的二自由度
ＩＭＣ来解决此问题，如图４所示。Ｃ１（ｓ）和Ｃ２（ｓ）构
成了二自由度内模控制器，其中Ｃ１（ｓ）控制系统的
跟随特性，Ｃ２（ｓ）控制系统的抗扰特性。
　 　 图４为二自由度ＩＭＣ，由图４可得：

Ｙ（ｓ）＝ Ｇ^（ｓ）Ｃ１（ｓ）Ｒ（ｓ）
１ ＋ Ｃ２（ｓ）［Ｇ（ｓ）－ Ｇ^（ｓ）］

＋
（１ － Ｇ^（ｓ）Ｃ２（ｓ））Ｄ（ｓ）
１ ＋ Ｃ２（ｓ）［Ｇ（ｓ）－ Ｇ^（ｓ）］

（１２）
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图４　 二自由度ＩＭＣ
Ｆｉｇ．４　 Ｔｗｏｄｅｇｒｅｅｓｏｆｆｒｅｅｄｏｍ ＩＭＣ

当模型精确匹配时，即Ｇ^（ｓ）＝ Ｇ（ｓ）时，
Ｙ（ｓ）＝ Ｇ^（ｓ）Ｃ１（ｓ）Ｒ（ｓ）＋ ［１ － Ｇ^（ｓ）Ｃ２（ｓ）］Ｄ（ｓ）

（１３）
其中，Ｄ（ｓ）为电压环所受到的诸如负载变化

等所引起的扰动。二自由度ＩＭＣ看似复杂，但
Ｃ１（ｓ）和Ｃ２（ｓ）两个控制器的结构和设计方法不仅
完全相同，还和常规ＩＭＣ设计相同。即：Ｃ１（ｓ）＝ Ｌ１
（ｓ）Ｇ^ －１１ （ｓ），Ｃ２（ｓ）＝ Ｇ^ －１１ （ｓ）Ｌ２（ｓ）。其中Ｌ１（ｓ），
Ｌ２（ｓ）为低通滤波器，分别为关于α１和α２的有理分
式。由式（１２）可知，改变α１和α２，即可分别调节系
统的跟随控制特性和抗扰控制特性。
３．２　 二自由度线性抗扰控制

由式（３）可知，ｉｓｄｓｄ 和ｉｓｑ ｓｑ 是两个典型的非线
性变量，传统电压环直接用ＰＩ控制器把ＤＣ电压和
有功电流联系起来，并没有考虑模型的线性问题。
文中在充分考虑线性控制的基础上提出了基于功
率守恒的二自由度内模线性抗扰控制。

忽略等效损耗电阻Ｒｓ所引起的损耗，则三相交
流侧输出的有功功率Ｐａｃ 和直流侧的有功损耗Ｐｄｃ
相平衡，即Ｐａｃ ＝ Ｐｄｃ 。为便于控制器的设计，采用
ｄｑ坐标系下的有功和无功功率表达式。如下所示：

Ｐａｃ ＝
３
２
（ｅｓｄ ｉｓｄ ＋ ｅｓｑ ｉｓｑ）

Ｑａｃ ＝
３
２
（ｅｓｑ ｉｓｄ － ｅｓｄ ｉｓｑ）










（１４）

直流侧有功功率为：
Ｐｄｃ ＝ ｕｄｃＣ

ｄｕｄｃ
ｄｔ
＋ Ｐ ｌｏａｄ （１５）

联立式（１４）和式（１５），有
ｕｄｃＣ

ｄｕｄｃ
ｄｔ
＝ ３
２
（ｅｓｄ ｉｓｄ ＋ ｅｓｑ ｉｓｑ）－ Ｐ ｌｏａｄ （１６）

把交流侧电网电压合成矢量方向定向于ｄ轴的
方向，则ｑ轴电压分量ｅｓｑ为０。令：Ｗ＝ｕ２ｄｃ，有

１
２
Ｃ
ｄＷ
ｄｔ
＝ ３
２
ｅｓｄ ｉｓｄ － Ｐ ｌｏａｄ （１７）

因此，可得计及电流环的电压环二自由度内模
抗扰线性控制，如图５所示。其中ＧＩ（ｓ）是电流环

中ｉｓｄ 到ｉｓｄ的等效传递函数。

图５　 电压环二自由度内模抗扰线性控制
Ｆｉｇ．５　 Ｄｉｓｔｕｒｂａｎｃｅｒｅｊｅｃｔｉｏｎ ｌｉｎｅａｒ ｃｏｎｔｒｏｌ ｏｆ ｖｏｌｔａｇｅ

ｌｏｏｐ ｗｉｔｈ ｔｗｏｄｅｇｒｅｅｓｏｆｆｒｅｅｄｏｍ ＩＭＣ

　 　 电流环系统参数与模型参数完全匹配时，由图
５和式（１１）有：

ＧＶ（ｓ）＝
３Ｅｓｄαｉ

２ｓＣ（ｓ ＋ αｉ） （１８）

则Ｇ^Ｖ（ｓ）＝
３ Ｅ^ｓｄαｉ

２ｓＣ^（ｓ ＋ αｉ）
。

考虑到内模控制器的可实现性，低通滤波器
Ｌ１（ｓ）和Ｌ２（ｓ）可取为：

Ｌ１（ｓ）＝
３αＶ１ｓ ＋ １
（αＶ１ｓ ＋ １）３

（１９）

Ｌ２（ｓ）＝
３αＶ２ｓ ＋ １
（αＶ２ｓ ＋ １）３

（２０）
故内模控制器Ｃ１（ｓ）和Ｃ２（ｓ）分别为：

Ｃ１（ｓ）＝ Ｇ^ －１Ｖ （ｓ）Ｌ１（ｓ）＝
２ｓＣ^（ｓ ＋ αｉ）
３ Ｅ^ｓｄαｉ


３αＶ１ｓ ＋ １
（αＶ１ｓ ＋ １）３

（２１）

Ｃ２（ｓ）＝ Ｇ^ －１Ｖ （ｓ）Ｌ２（ｓ）＝
２ｓＣ^（ｓ ＋ αｉ）
３ Ｅ^ｓｄαｉ


３αＶ２ｓ ＋ １
（αＶ２ｓ ＋ １）３

（２２）
根据式（１３），当模型精确匹配时，有：
Ｗ（ｓ）＝ Ｌ１（ｓ）Ｗ（ｓ）－

［１ － Ｌ２（ｓ）］ＰＬｏａｄ（ｓ）
ｓＣ

（２３）
由式（２３）可知，系统的跟踪控制和抗扰性可通

过分别调节αＶ１和αＶ２来调节，在调节的过程中相互
之间并不影响。因此，可根据跟随性能指标要求确
定αＶ１ ，再根据抗扰性的要求确定αＶ２ ，以使获得优
良的跟随性和抗扰性。

鉴于三相电压型ＰＷＭ整流器常运行于单位功
率因数，即ｑ轴参考电流为０，则可建立如图６所
示的新型双闭环控制框图。
４　 仿真与分析

为了验证所提出的内模控制策略的正确性和
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图６　 基于ＩＭＣ的双闭环控制
Ｆｉｇ．６　 Ｃｏｎｔｒｏｌ ｂｌｏｃｋ ｏｆ ｔｈｅ ｄｏｕｂｌｅ ｃｌｏｓｅｄ ｌｏｏｐ ｂａｓｅｄ ｏｎ ＩＭＣ

可行性，在ＭＡＴＬＡＢ ／ ＳＩＭＵＬＩＮＫ下搭建了仿真平
台。仿真所采用参数为：交流侧线电压ＲＭＳ为３８０
Ｖ；交流侧电感Ｌ＝ ６ ｍＨ；交流侧电阻Ｒｓ ＝ ０．１ Ω；直
流侧电容Ｃ＝ ６０００ μＦ；直流参考电压为７００ Ｖ；直流
侧负载为１００ Ω；主电路开关频率为１０ ｋＨｚ；电流环
带宽为２０００ Ｈｚ。

稳态仿真结果如图７所示，其中（ａ）图为Ａ相
输入电压（１０％）和输入电流波形图，图中输出电流
和输入电压几乎完全同步，功率因数接近１。（ｂ）
图对应ＤＣ侧输出电压波形，其超调小，调节时间
短，并快速稳定于给定值７００ Ｖ。图（ｃ）为无功电
流波形，其值在零参考值附近震荡，振幅小于１，
表明其平均无功功率为０，即功率因数为１。

图７　 ＰＷＭ整流器稳态波形
Ｆｉｇ．７　 Ｗａｖｅｆｏｒｍｓ ｏｆ ＰＷＭ ｒｅｃｔｉｆｉｅｒ ｉｎ ｓｔｅａｄｙ ｓｔａｔｅ

　 　 跟踪控制和抗扰控制的仿真结果如图８所示。
０．２ ｓ时负载由１００ Ω变为２０ Ω。分析比较图８中
的４种情况，可知在αＶ１不变的情况下改变αＶ２ ，输
出电压响应曲线的跟踪特性不变，而抗扰特性随
αＶ２的减小而变好；在αＶ２不变的情况下改变αＶ１ ，输
出电压曲线的抗扰特性不变，而跟踪特性随αＶ１ 的
减小而变好。

图８　 ＰＷＭ整流器输出电压波形
Ｆｉｇ．８　 Ｔｈｅ ｃｏｍｐａｒｉｓｏｎ ｏｆ ｒａｐｉｄ
ｅｌｉｍｉｎａｔｉｏｎ ｏｆ ｄｉｓｔｕｒｂａｎｃｅ

　 　 仿真结果表明，系统的跟随控制和抗扰控制可
通过分别调节αＶ１和αＶ２来控制：仅调整αＶ１的参数
值，可调节整流器输出电压的跟踪特性而不影响抗
扰特性；同样的，仅调整αＶ２ 的参数值，可调节整流
器输出电压的抗扰特性而不影响跟踪特性。另外，
对于αＶ１和αＶ２ ，较小的参数值均可获得更优良的性
能。实际情况下αＶ１和αＶ２的参数值可依据成本和
性能折中选择。
５　 结语

文中在详细分析内模控制的基础上，提出了二
自由度内模控制策略。新型双闭环控制策略既简
化了控制器参数整定且从新的角度拓展了控制策
略，又实现了线性化的间接电压控制且可同时获得
直流侧电压的快速跟踪和优良抗扰控制。仿真结
果表明：整流器输出电压的跟随控制和抗扰控制可
独立调节，对于文中滤波器表达式下的αＶ１和αＶ２ ，
较小的参数值可获得更优良的性能。
参考文献：
［１］ＺＨＡＮＧ Ｘ，ＭＩ Ｃ Ｃ，ＹＩＮ Ｃ． Ａｃｔｉｖｅｃｈａｒｇｉｎｇ ｂａｓｅｄ ｐｏｗｅｒ ｔｒａｉｎ

ｃｏｎｔｒｏｌ ｉｎ ｓｅｒｉｅｓ ｈｙｂｒｉｄ ｅｌｅｃｔｒｉｃ ｖｅｈｉｃｌｅｓ ｆｏｒ ｅｆｆｉｃｉｅｎｃｙ ｉｍｐｒｏｖｅ
ｍｅｎｔ ａｎｄ ｂａｔｔｅｒｙ ｌｉｆｅｔｉｍｅ ｅｘｔｅｎｓｉｏｎ ［Ｊ］． Ｊｏｕｒｎａｌ ｏｆ Ｐｏｗｅｒ
Ｓｏｕｒｃｅｓ，２０１４，２４５：２９２－３００．

［２］ＢＬＡＳＫＯ Ｖ，ＫＡＵＲＡ Ｖ． Ａ ｎｅｗ ｍａｔｈｅｍａｔｉｃａｌ ｍｏｄｅｌ ａｎｄ ｃｏｎｔｒｏｌ
ｏｆ ａ ｔｈｒｅｅｐｈａｓｅ ＡＣＤＣ ｖｏｌｔａｇｅ ｓｏｕｒｃｅ ｃｏｎｖｅｒｔｅｒ ［Ｊ］． Ｐｏｗｅｒ Ｅ

９８朱志键等：三相电压型ＰＷＭ整流器的新型双闭环控制方法



ｌｅｃｔｒｏｎｉｃｓ，ＩＥＥＥ Ｔｒａｎｓａｃｔｉｏｎｓ ｏｎ，１９９７，１２（１）：１１６－１２３．
［３］汪万伟，尹华杰，管　 霖．双闭环矢量控制的电压型ＰＷＭ

整流器参数整定［Ｊ］．电工技术学报，２０１０，２５（２）：６７－７２．
ＷＡＮＧ Ｗａｎｗｅｉ，ＹＩＮ Ｈｕａｊｉｅ，ＧＵＡＮ Ｌｉｎ． Ｐａｒａｍｅｔｅｒ ｓｅｔｔｉｎｇ ｆｏｒ
ｄｏｕｂｌｅ ｃｌｏｓｅｄｌｏｏｐ ｖｅｃｔｏｒ ｃｏｎｔｒｏｌ ｏｆ ｖｏｌｔａｇｅ ｓｏｕｒｃｅ ＰＷＭ
ｒｅｃｔｉｆｉｅｒ ［Ｊ］． Ｔｒａｎｓａｃｔｉｏｎｓ ｏｆ Ｃｈｉｎａ Ｅｌｅｃｔｒｏｔｅｃｈｎｉｃａｌ Ｓｏｃｉｅｔｙ，
２０１０，２５（２）：６７－７２．

［４］王　 靓，任洪强，陈国宇，等．基于ＭＭＣ的三相四线制电
能质量补偿装置［Ｊ］．江苏电机工程．
ＷＡＮＧ Ｌｉａｎｇ，ＲＥＮ Ｈｏｎｇｑｉａｎｇ，ＣＨＥＮ Ｇｕｏｙｕ，ｅｔ ａｌ． Ａ ｃｏｍ
ｐｅｎｓａｔｉｏｎ ｄｅｖｉｃｅ ｏｆ ｐｏｗｅｒ ｑｕａｌｉｔｙ ｉｎ ｔｈｒｅｅｐｈａｓｅ ｆｏｕｒｗｉｒｅ
ｓｙｓｔｅｍ ｂａｓｅｄ ｏｎ ｍｏｄｕｌａｒ ｍｕｌｔｉｌｅｖｅｌ ｉｎｖｅｒｔｅｒ ［Ｊ］． Ｅｌｅｃｔｒｉｃ
Ｐｏｗｅｒ Ｅｎｇｉｎｅｅｒｉｎｇ Ｔｅｃｈｎｏｌｏｇｙ，２０１６，３５（１）：５７－６０．

［５］薛钟兵，彭　 程．新能源发电与电动汽车充换储站协调运行
研究［Ｊ］．江苏电机工程，２０１４ （５）：３６－３８．
ＸＵＥ Ｚｈｏｎｇｂｉｎｇ，ＰＥＮＧ Ｃｈｅｎｇ． Ｒｅｓｅａｒｃｈ ｏｎ ｔｈｅ ｃｏｏｒｄｉｎａｔｅｄ
ｏｐｅｒａｔｉｏｎ ｏｆ ｎｅｗ ｅｎｅｒｇｙ ｐｏｗｅｒ ｇｅｎｅｒａｔｉｏｎ ａｎｄ ＥＶ ｃｈａｒｇｉｎｇ ｓｔｏｒ
ａｇｅ ｓｔａｔｉｏｎ ［Ｊ］． Ｅｌｅｃｔｒｉｃ Ｐｏｗｅｒ Ｅｎｇｉｎｅｅｒｉｎｇ Ｔｅｃｈｎｏｌｏｇｙ，２０１４
（５）：３６－３８．

［６］许晓慧，陈丽娟，张　 浩，等．规模化电动汽车与电网互动
的方案设想［Ｊ］．江苏电机工程，２０１２，３１（２）：５３－５５．
ＸＵ Ｘｉａｏｈｕｉ，ＣＨＥＮ Ｌｉｊｕａｎ，ＺＨＡＮＧ Ｈａｏ，ｅｔ ａｌ． Ｃｏｎｃｅｐｔｕａｌ
ｄｅｓｉｇｎ ｏｆ ｉｎｔｅｒａｃｔｉｏｎ ｂｅｔｗｅｅｎ ｌａｒｇｅｓｃａｌｅ ｅｌｅｃｔｒｉｃ ｖｅｈｉｃｌｅｓ ａｎｄ
ｇｒｉｄ［Ｊ］． Ｅｌｅｃｔｒｉｃ Ｐｏｗｅｒ Ｅｎｇｉｎｅｅｒｉｎｇ Ｔｅｃｈｎｏｌｏｇｙ，２０１２，３１
（２）：５３－５５．

［７］ＹＩＮ Ｂ，ＯＲＵＧＡＮＴＩ Ｒ，ＰＡＮＤＡ Ｓ Ｋ，ｅｔ ａｌ． Ａ ｓｉｍｐｌｅ ｓｉｎｇｌｅ ｉｎ
ｐｕｔｓｉｎｇｌｅｏｕｔｐｕｔ （ＳＩＳＯ） ｍｏｄｅｌ ｆｏｒ ａ ｔｈｒｅｅｐｈａｓｅ ＰＷＭ
ｒｅｃｔｉｆｉｅｒ ［Ｊ］． ＩＥＥＥ Ｔｒａｎｓａｃｔｉｏｎｓ ｏｎ Ｐｏｗｅｒ Ｅｌｅｃｔｒｏｎｉｃｓ，２００９，
２４（３）：６２０－６３１．

［８］陈耀军，钟炎平．基于合成矢量的电压型ＰＷＭ整流器电流
控制研究［Ｊ］．中国电机工程学报，２００６，２６（２）：１４３－１４８．
ＣＨＥＮ Ｙａｏｊｕｎ，ＺＨＯＮＧ Ｙａｎｐｉｎｇ． Ｓｔｕｄｙ ｏｎ ｔｈｅ ｃｕｒｒｅｎｔ ｃｏｎｔｒｏｌ
ｆｏｒ ｖｏｌｔａｇｅｓｏｕｒｃｅ ＰＷＭ ｒｅｃｔｉｆｉｅｒ ｕｓｉｎｇ ｃｏｍｐｌｅｘ ｖｅｃｔｏｒｓ ［Ｊ］．
Ｐｒｏｃｅｅｄｉｎｇｓ ｏｆ ｔｈｅ ＣＳＥＥ，２００６，２６（２）：５２－５６．

［９］ＢＲＩＺ Ｆ，ＤＥＧＮＥＲ Ｍ Ｗ，ＬＯＲＥＮＺ Ｒ Ｄ． Ａｎａｌｙｓｉｓ ａｎｄ ｄｅｓｉｇｎ ｏｆ
ｃｕｒｒｅｎｔ ｒｅｇｕｌａｔｏｒｓ ｕｓｉｎｇ ｃｏｍｐｌｅｘ ｖｅｃｔｏｒｓ ［Ｊ ］． ＩＥＥＥ
Ｔｒａｎｓａｃｔｉｏｎｓ ｏｎ Ｉｎｄｕｓｔｒｉａｌ Ａｐｐｌｉｃａｔｉｏｎｓ，２０００，３６（３）：８１７－

８２５．
［１０］钟炎平，沈颂华． ＰＷＭ整流器的一种快速电流控制方法

［Ｊ］．中国电机工程学报，２００５，２５（１２）：５２－５６．
ＺＨＯＮＧ Ｙａｎｐｉｎｇ，ＳＨＥＮ Ｓｏｎｇｈｕａ． Ａ ｆａｓｔ ｃｕｒｒｅｎｔ ｃｏｎｔｒｏｌ
ｓｃｈｅｍｅ ｆｏｒ ＰＷＭ ｒｅｃｔｉｆｉｅｒ ［Ｊ］． Ｐｒｏｃｅｅｄｉｎｇｓ ｏｆ ｔｈｅ ＣＳＥＥ，
２００５，２５（１２）：５２－５６．

［１１］朱志键，王　 杰．三相电压型ＰＷＭ整流器的二自由度内
模控制［Ｊ］．电网与清洁能源，２０１５，３１（１１）：１－６．
ＺＨＵ Ｚｈｉｊｉａｎ，ＷＡＮＧ Ｊｉｅ． Ｔｗｏｄｅｇｒｅｅｓｏｆｆｒｅｅｄｏｍ ｉｎｔｅｒｎａｌ
ｍｏｄｅｌ ｃｏｎｔｒｏｌ ｏｆ ｔｈｅ ｔｈｒｅｅｐｈａｓｅ ｖｏｌｔａｇｅｓｏｕｒｃｅｄ ＰＷＭ ｒｅｃｔｉｆｉｅｒ
［Ｊ］． Ｐｏｗｅｒ Ｓｙｓｔｅｍ ａｎｄ Ｃｌｅａｎ Ｅｎｅｒｇｙ，２０１５，３１（１１）：１－６．

［１２］张崇巍，张　 兴． ＰＷＭ整流器及其控制［Ｍ］．北京：机械
工业出版社，２００３．

［１３］ＯＴＴＥＲＳＴＲＮ Ｒ． Ｏｎ ｃｏｎｔｒｏｌ ｏｆ ｂａｃｋｔｏｂａｃｋ ｃｏｎｖｅｒｔｅｒｓ ａｎｄ
ｓｅｎｓｏｒｌｅｓｓ ｉｎｄｕｃｔｉｏｎ ｍａｃｈｉｎｅ ｄｒｉｖｅｓ［Ｍ］． Ｃｈａｌｍｅｒｓ Ｕｎｉｖｅｒｓｉｔｙ
ｏｆ Ｔｅｃｈｎｏｌｏｇｙ，２００３．

［１４］宋文祥，尹　
#

．一种基于内模控制的三相电压型ＰＷＭ
整流器控制方法［Ｊ］．电工技术学报，２０１２，２７（１２）：９４
－１０１．
ＳＯＮＧ Ｗｅｎｘｉａｎｇ，ＹＩＮ Ｙｕｎ． Ａ ｃｏｎｔｒｏｌ ｍｅｔｈｏｄ ｏｆ ｔｈｒｅｅ－ｐｈａｓｅ
ｖｏｌｔａｇｅ ｔｙｐｅ ＰＷＭ ｒｅｃｔｉｆｉｅｒ ｂａｓｅｄ ｏｎ ｉｎｔｅｒｎａｌ ｍｏｄｅｌ ｃｏｎｔｒｏｌ
［Ｊ］．Ｊｏｕｒｎａｌ ｏｆ Ｅｌｅｃｔｒｉｃ Ｔｅｃｈｎｏｌｏｇｙ，２０１２，２７（１２）：９４－１０１．

［１５］周渊深，朱希荣．改进型二自由度内模控制及其应用研究
［Ｃ］∥２００９中国控制与决策会议论文集（２）：２００９．
ＺＨＯＵ Ｙｕａｎｓｈｅｎ， ＺＨＵ Ｘｉｒｏｎｇ． Ｉｍｐｒｏｖｅｄ ｔｗｏ ｄｅｇｒｅｅ ｏｆ
ｆｒｅｅｄｏｍ ｉｎｔｅｒｎａｌ ｍｏｄｅｌ ｃｏｎｔｒｏｌ ａｎｄ ｉｔｓ ａｐｐｌｉｃａｔｉｏｎ ［Ｃ］∥２００９．
Ｐａｐｅｒｓ Ｃｏｌｌｅｃｔｉｏｎ ｏｎ Ｃｏｎｔｒｏｌ ａｎｄ Ｄｅｃｉｓｉｏｎ Ｍａｋｉｎｇ ｏｆ Ｃｈｉｎａ
（２）：２００９．

作者简介：

朱志键

　 　 朱志键（１９９１—），男，硕士研究生，助理
工程师，从事变电运维工作（Ｅｍａｉｌ：ｚｈｕｚｈ
ｉｊｉａｎ５０３＠ ｇｍａｉｌ．ｃｏｍ）；

唐卫民（１９８５—），男，硕士研究生，工程
师，从事变电运维工作。

Ａ Ｎｏｖｅｌｄｏｕｂｌｅ Ｃｌｏｓｅｄ Ｌｏｏｐ Ｃｏｎｔｒｏｌ Ｓｔｒａｔｅｇｙ ｏｆ
Ｔｈｒｅｅｐｈａｓｅ Ｖｏｌｔａｇｅｓｏｕｒｃｅｄ ＰＷＭ Ｒｅｃｔｉｆｉｅｒ

ＺＨＵ Ｚｈｉｊｉａｎ，ＴＡＮＧ Ｗｅｉｍｉｎ
（Ｓｔａｔｅ Ｇｒｉｄ Ｗｕｘｉ Ｐｏｗｅｒ Ｓｕｐｐｌｙ Ｃｏｍｐａｎｙ，Ｗｕｘｉ ２１４０００，Ｃｈｉｎａ）

Ａｂｓｔｒａｃｔ：Ａ ｎｅｗ ｄｏｕｂｌｅ ｃｌｏｓｅｄ ｌｏｏｐ ｃｏｎｔｒｏｌ ｓｔｒａｔｅｇｙ ｏｆ ｔｈｒｅｅｐｈａｓｅ ｖｏｌｔａｇｅｓｏｕｒｃｅｄ ＰＷＭ ｒｅｃｔｉｆｉｅｒ ｂａｓｅｄ ｏｎ ＩＭＣ，ｗｈｉｃｈ ｉｓ
ｃｏｍｐｏｓｅｄ ｏｆ ｉｎｎｅｒ ｃｕｒｒｅｎｔ ｌｏｏｐ ａｎｄ ｏｕｔｅｒ ｖｏｌｔａｇｅ ｌｏｏｐ． Ｂａｓｅｄ ｏｎ ａ ｄｅｃｏｕｐｌｉｎｇ ｃｏｎｔｒｏｌ ｗｉｔｈ ＩＭＣ，ｔｈｅ ｉｎｎｅｒ ｃｕｒｒｅｎｔ ｌｏｏｐ ｃａｎ
ｏｂｔａｉｎ ｔｈｅ ｄｅｃｏｕｐｌｉｎｇ ｏｆ ａｃｔｉｖｅ ｃｕｒｒｅｎｔ ａｎｄ ｒｅａｃｔｉｖｅ ｃｕｒｒｅｎｔ． Ｂａｓｅｄ ｏｎ ｔｈｅ ｉｄｅａ ｏｆ ｐｏｗｅｒ ｃｏｎｓｅｒｖａｔｉｏｎ ａｎｄ ｄｉｓｔｕｒｂａｎｃｅｒｅｊｅｃｔｉｏｎ
ｃｏｎｔｒｏｌ ｗｉｔｈ ｔｗｏｄｅｇｒｅｅｓｏｆｆｒｅｅｄｏｍ ＩＭＣ，ｔｈｅ ｏｕｔｅｒ ｖｏｌｔａｇｅ ｌｏｏｐ ｃａｎ ｎｏｔ ｏｎｌｙ ｒｅａｌｉｚｅ ｔｈｅ ｌｉｎｅａｒｉｚａｔｉｏｎ ｃｏｎｔｒｏｌ ｏｆ ｖｏｌｔａｇｅ ｌｏｏｐ，ｂｕｔ
ａｌｓｏ，ｓｉｍｕｌｔａｎｅｏｕｓｌｙ，ａｃｈｉｅｖｅ ｃｈａｒａｃｔｅｒｉｓｔｉｃｓ ｏｆ ｆａｓｔｔｒａｃｋｉｎｇ ａｎｄ ｅｘｃｅｌｌｅｎｔ ｄｉｓｔｕｒｂａｎｃｅｒｅｊｅｃｔｉｏｎ ｏｆ ｔｈｅ ＤＣ ｖｏｌｔａｇｅ． Ｔｈｅ
ｓｉｍｕｌａｔｉｏｎ ｒｅｓｕｌｔｓ ｄｅｍｏｎｓｔｒａｔｅ ｔｈｅ ｖａｌｉｄｉｔｙ ａｎｄ ｔｈｅ ｆｅａｓｉｂｉｌｉｔｙ ｏｆ ｔｈｅ ｐｒｏｐｏｓｅｄ ｎｅｗ ｃｏｎｔｒｏｌ ｓｔｒａｔｅｇｙ．
Ｋｅｙ ｗｏｒｄｓ：ＰＷＭ ｒｅｃｔｉｆｉｅｒ；ｄｅｃｏｕｐｌｉｎｇ ｃｏｎｔｒｏｌ ｗｉｔｈ ＩＭＣ；ｄｉｓｔｕｒｂａｎｃｅｒｅｊｅｃｔｉｏｎ ｃｏｎｔｒｏｌ ｗｉｔｈ ｔｗｏｄｅｇｒｅｅｓｏｆｆｒｅｅｄｏｍ ＩＭＣ

（编辑　 杨卫星）

０９


