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МОДЕЛИРОВАНИЕ ОДНОФАЗОВОГО ИНВЕРТОРА 
 

Статические инверторы используются в широком диапазоне при-
кладных задач, начиная от маленьких переключений мощности в ком-
пьютере до большой электрической сети. Для управления выходом 
инвертора используются различные способы управления [1, 2]. Схема 
однофазового инвертора представлена на рис. 1. 

Уравнения (1) и (2) демонстрируют модель однофазового инвертора: 
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Рис. 1. Однофазовый инвертор 
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1. α-β МОДЕЛЬ ОДНОФАЗОВОГО ИНВЕРТОРА  
(СТАЦИОНАРНАЯ МОДЕЛЬ) 

 

В данной модели измеренный компонент постоянного тока пре-
образован к двум постоянным компонентам α–β. Изменение фазы ме-
жду α–β равно 90°.  
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На рисунке 3 представлена схема для α–β модели. Уравнения (3) и 
(4) описывают α–β модель. 
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Рис. 2. α-β компоненты 
 
 

 
 

Рис. 3. Схема однофазового инвертора (α–β модель) 
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2. d–q МОДЕЛЬ ОДНОФАЗОВОГО ИНВЕРТОРА  
(ВРАЩАЮЩАЯСЯ МОДЕЛЬ) 

 

Преобразование от постоянной к вращающейся структуре осуще-
ствляется матрицами преобразования (5, 6). Xα и Xβ – значения тока или 
напряжения в постоянной структуре.  
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Уравнения (7) и (8) определяют d–q модель. 
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Рис. 4. Схема однофазового инвертора (d-q модель) 
 

ВЫВОДЫ 
 

Моделирование однофазового инвертора с использованием d–q 
структуры дает следующие преимущества: 

• Инвариант времени управляет переменными и быстро адапти-
руется в случае изменения нагрузки.  

• Cделает проектирование более простым, как и для инвертора 
постоянного тока с нулем ошибок в устойчивом состоянии.  
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• Легкая фильтрация компонентов обратной связи. 
• Возможность разделения управления активной и реактивной 

мощностью, что позволяет управлять амплитудой и фазой отдельно.  
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АНАЛИЗ МОДЕЛЕЙ ОЦЕНКИ НАДЕЖНОСТИ  
ПРОГРАММНОГО ОБЕСПЕЧЕНИЯ  

ИНФОРМАЦИОННО-ИЗМЕРИТЕЛЬНЫХ  
И УПРАВЛЯЮЩИХ СИСТЕМ 

 

Анализ надежности программного обеспечения состоит, как пра-
вило, из двух основных этапов: этап испытаний и тестирования и этап 
эксплуатации. На первом этапе обычно по результатам выборочных 
данных или субъективных наблюдений строится математическая мо-
дель, при помощи которой можно выполнить прогноз надежности про-
граммы на этапе эксплуатации. Анализ поведения на этапе эксплуата-
ции предусматривает учет различных факторов и ограничений работы, 
таких как используемые аппаратные средства, способы обнаружения 
ошибок, времена исправления ошибок, допустимая область исходных 
данных, параллельное или последовательное совместное использова-
ние других программ, возможное использование избыточности [1]. 
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