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Abstract

This work belongs to the optimization of control methods for power con-
verters and electrical drives. Main contributions are as follows: an analytical
solution of both continuous and discrete optimum control for power convert-
ers and drives is given, focusing on computational efficiency and enhanced
performance; a new DC-link voltage balancing method using the deadbeat
control concept for three-level neutral point clamped converters is proposed,
which is suitable for the control applications using space vector modulation;
a simple and effective neutral-point voltage balancing technique is proposed
within the model predictive control framework for three-level neutral point
clamped converters, which decouples the neutral point voltage balance con-
trol and targets current tracking; a fixed gain filter is proposed to estimate
the position, velocity, and acceleration in angular motion, with computational
efficiency and less tuning effort.

Index Terms— Optimum control, predictive control, fixed gain filter, current
control, power converters, electrical drives.
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Zusammenfassung

Diese Arbeit befasst sich mit der Optimierung von Regelungsverfahren fiir
Stromrichter und elektrische Antriebe. Die wesentlichen Beitrige der Disser-
tation sind folgende: Eine analytische Betrachtung von kontinuierlichen als
auch diskreten optimalen Regelungen fiir Stromrichter und Antriebe; dabei
wird trotz deutlich reduzierter Rechenleistung ein verbessertes Regelungsergeb-
nis erzielt. Ein neues Konzept zur Regelung der Zwischenkreismittelpunk-
tspannung fiir Dreipunkt-NPC-Umrichter wird auf Basis eines Deadbeat-
Algorithmus vorgeschlagen; dieser Ansatz ist fiir Regelungen mit Raumzeige-
modulation (PWM) geeignet. Weiterhin wird eine einfache und trotzdem
wirkungsvolle Regelung der Zwischenkreismittelpunktspannung nach dem
Konzept der modelpradiktiven Regelung vorgeschlagen. Dieser Ansatz er-
moglicht die Entkopplung von Mittelpunktspannung und Statorstrémen.
Ein Filter mit konstanten Parametern wird vorgeschlagen, um die Posi-
tion, die Geschwindigkeit und die Beschleunigung der Rotationsbewegung
abzuschitzen. Dieser Ansatz bendétigt weniger Rechenleistung und verringert
somit den Verarbeitungsaufwand.

Index Terms— Optimale Steuerung, priadiktive Regelung, Filter mit kon-
stanter parameter, Aktuelle Kontrolle, Stromrichter, Elektrische Antriebs.
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