
1.  Nastaven predmet Дигитално управување на електрични машини 

2.  [ifra ETF024Z02 

3.  Studiska programa ЕЕУ 

4.  Semestar (izbornost) Zimski (izboren)  

5.  Celi na predmetot Zapoznavawe so algoritmi za digitalni regulatori za 
upravuvawe na elektri~nite ma{ini. 

6.  Osposoben za 
(kompetencii) 

Izrabotka i koristewe na algoritmi za digitalni 
regulatori za brzina i polo`ba za upravuvawe na 
elektri~nite ma{ini. 

7.  Uslov za zapi{uvawe 
na predmetot 

Osnovi na elektrotehnika 2 

8.  Osnovna literatura 
(do 3 naslovi) 

[1] Andrzey Trzynadlowski, “Control of induction motors”   

[2] Jim Cathey, Electric Machines: Analysis and Design 
Applying MATLAB   

9.  Broj na krediti 6 

10.  Vkupen raspolo`iv fond na vreme 6 EKTS x 30 ~asa=180 ~asa 

11.  Raspredelba na raspolo`ivoto vreme 3+1+1 

11.1. P - Predavawa-teoretska nastava  45 ~asa 

11.2. AV - Auditorni ve`bi  15 ~asa 

11.3. LV - Laboratoriski ve`bi 15 ~asa 

11.4. PZ Proverka na znaewe 1. Testovi - ~asa 

2. Parcijalni ispiti 3 ~asa 

3. Ispit 3 ~asa 

4. Doma{ni raboti 30 ~asa 

11.5. SZ Samostojni zada~i 1. Proektni zada~i     ~asa 

2. Samostojni raboti 69 ~asa 

12.  Ocenuvawe  

12.1. Posetenost na nastava (do 10 boda)  10 boda 

12.2. Parcijalni ispiti (min. 60% od vkupniot broj predvideni bodovi) 200 boda 

12.3. Ispit (min. 50% od vkupniot broj predvideni bodovi) 200 boda 

12.4. Testovi (max. 20% od vkupniot broj predvideni bodovi))     boda 

12.5. Seminarski raboti (max.10% od vkupniot broj predvideni bodovi) 30 boda 

12.6. Laboratoriski ve`bi (max. 20% od vkupniot broj predvideni 
bodovi) 

60 boda 

12.7. Proektni zada~i (max. 20% od vkupniot broj predvideni bodovi)     boda 

Zabele{ka:  

Ispitot se smeta za polo`en ako 
studentot osvoi najmalku 60% od 
vkupnio broj bodovi predvideni so 
predmetnata programa. 

Parcijalniot ispit se smeta za 
polo`en ako studentot osvoi najmalku 
30% od vkupniot broj bodovi.  

Bodovi: Ocenki: 

od 180 do204 6 ({est) 

od 205 do 228 7 (sedum) 

od 229 do 252 8 (osum) 

od 253 do 276 9 (devet) 

od 277 do 300 10 (deset) 

13.  Uslov za potpis i formalen ispit Zav{eni obvrski od to~ka 12.1 i 12 .6 



PLANIRAWE AKTIVNOSTI ZA NASTAVNIOT PREDMET       

ned 
ela 

Predavawa - teoretska nastava Auditorni i laboratoriski ve`bi 

~asa tema ~asa tema 

I.  3 Principi na digitalno upravuvani elek. ma{ini. Karakteristiki i primena. 
1 Karakteristiki na digitalno upravuvani elektri~ni ma{ini. 

         

II.  3 Regulator na brzina. Zna~ewe i uloga; Struktura na regulatorot. 
1 Regulator so diferencijalno dejstvo. 

2 Ispituvawe na karakteristikite na regulatorot na brzina - I del. 

III.  3 Odreduvawe na parametrite na regulatorot na brzina. 
1 Regulator so proporcionalno dejstvo. 

2 Ispituvawe na karakteristikite na regulatorot na brzina - II del. 

IV.  3 Brzinski regulirani servosistemi bazirani na asinhroni i sinhroni motori. 

1 Optimalni vrednosti na parametrite za regulacija na brzinata. 

2 
Dinami~ki karakteristiki na regulatorot na brzina - simulacija so 
ra~unar. 

V.  3 Sinteza na struen regulator. 
1 

Opredeluvawe na potrebnata rezolucija na merniot i izvr{niot 
sistem na regulatorot na statorskata struja. 

         

VI.  3 Kriteriumi za opredeluvawe na parametrite na strujniot regulator. 
1 Inicijalno samopodesuvawe na strujniot regulator. 

         

VII.  3 Upravuvawe na asinhron motor so samo eden struen senzor. 
1 Algoritam za upravuvawe na asinhron motor so struen senzor. 

2 Simulink modeli za digitalno upravuvawe na elektri~ni ma{ini. 

VIII.  3 Parcijalen ispit. 
2 Konsultacii. 

1 Konsultacii. 

IX.  3 Sinteza na digitalen regulator na polo`ba. 
1 

Opredeluvawe na karakteristikite na PD regulatorot na polo`ba, 
so simulacija so pomo{ na  ra~unar. 

         

X.  3 Funkcionirawe na regulatorot na polo`ba. 

1 
Karakteristiki na regulatorot i uslovi za sledewe na dadena 
traektorija. 

2 
Eksperimentalna verifikacija na karakteristikite na regulatorot 
na polo`ba - prv del. 

XI.  3 Sistem so PD regulator na polo`ba vo uslovi na golemi poremetuvawa. 

1 
Regulator na pol`ba so pro{ireno integralno dejstvo vo re`im na 
mali poremetuvawa. 

2 
Eksperimentalna verifikacija na karakteristikite na regulatorot 
na polo`ba - II del. 

XII.  3 Proektirawe na regulator na pol`ba so nulta gre{ka. 
1 Linearen PID regulator. 

         

XIII.  3 
Nekoi aspekti od proektirawe na elektri~ni ma{ini povrzano so digitalno 
upravuvawe. 

1 Problemi pri koristewe na sinhroni servomotori. 

1 Algoritam za minimizacija na zagubite. 

XIV.  3 
DSP baziran monitoring, dijagnostika i predvremeno otkrivawe na defekti kaj 
servomotorite. 

1 Metodi za dijagnostika na defekti. 

1 Mehanizam za prilagoduvawe na fluksot na momentot. 

XV.  3 Trendovi vo razvojot na digitalno upravuvani elektri~ni ma{ini. 
1 Razvoj na elektri~nite servomotori. 

         

Zbir 45  30  



 


