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改进单神经元PI的三相PWM整流器电压控制
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摘要：针对三相脉宽调制（PWM）整流器在负载变化时输出电压波动大且恢复时间长的问题，提出一种改进单

神经元梯度学习控制策略。由于传统的PI控制器参数在负载变化时适应性差，在电压外环采用单神经元PI控制，

利用梯度下降法在线调整权值参数。为了避免求解过程中落入局部最优解，采用带有重启功能的随机梯度下降

算法（SGDR），利用余弦退火改变权值的学习速率，提升算法的收敛性能。通过Matlab及半实物仿真实验，比较分

析三相PWM整流器电压外环采用不同控制算法下的动态响应性能，结果表明：改进单神经元PI算法控制下的三

相PWM整流器在负载变化时具有更小的电压波动、更快的动态响应以及更加稳定的运行状态。

关键词：整流器；电压外环；单神经元；梯度学习；余弦退火；负载扰动

中图分类号：TM461 文献标识码：A DOI：10.19457/j.1001-2095.dqcd24368

Three-phase PWM Rectifier Voltage Control Based on Improved Single Neuron PI
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Abstract：Aiming at the problem of large output voltage fluctuation and long recovery time of three-phase

pulse-width modulation（PWM）rectifiers when the load changes，an improved single-neuron gradient learning

control strategy was proposed. Due to the poor adaptability of the traditional PI controller parameters when the load

changes，a single neuron PI control was adopted in the voltage outer loop，and the gradient descent method was used

to adjust the weight parameters online. In order to avoid falling into a local optimal solution during the solution

process，a stochastic gradient descent algorithm with restart function（SGDR）was used，and cosine annealing was

used to change the learning rate of the weights to improve the convergence performance of the algorithm. Through

Matlab and hardware-in-the-loop simulation experiments，the dynamic response performance of the voltage outer

loop of the three-phase PWM rectifier under different control algorithms was compared and analyzed. The results

show that the three-phase PWM rectifier controlled by the improved single neuron PI algorithm has smaller voltage

fluctuation，faster dynamic response and more stable operating state when the load changes.

Key words：rectifier；voltage outer loop；single neuron；gradient learning；cosine annealing；load perturbation

三相脉宽调制（pulse-width modulation，PWM）
整流器既能整流又可实现逆变，且凭借整流输出

电压可调、引起的网侧电流谐波含量少、稳定单

位功率因数运行等优点[1]，在电动汽车充电领域

得到广泛应用，满足了汽车储能元件与电网间电

能的互补利用[2]。随着新能源汽车及智能微电网

的不断发展，电力系统的稳定运行更加依赖PWM

整流器的控制性能。

双闭环控制因其结构简单、易于实现，在三相

PWM整流器控制中被广泛使用[3]，但传统 PI参数

是针对某一特定工况整定得到的，当运行状态发

生变化时，其值不能随之实时调整。针对上述问

题，国内外学者引入神经网络、模糊控制等智能算

法对 PI控制器进行优化。文献[4]将传统 PI调节
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器输出量与实际直流电压值传入径向基神经网络

进行辨识，依据辨识结果对PI参数在线调节，从而

获得更优的系统性能；文献[5]使用双重模糊控制

器，利用不同的输入变量及模糊规则，对PI参数进

行两次修正，在电机驱动方面得到良好应用；文献

[6]在负载变化情况下，电压外环采用自适应方法，

对电压设定值进行跟踪，有效应对了传统PI控制

器参数不能随工况实时调整的问题。

作为先进控制理论的一种典型方法，单神经

元 PI目前在光伏发电系统[7]、无人机喷雾系统[8]、
飞轮储能系统[9]、无刷直流电机[10]等领域获得大

量应用，但其在三相 PWM整流器电压调节方面

的应用还鲜有研究。为了解决 PI控制器比例积

分系数无法自适应负载变化的问题，本文提出基

于改进单神经元梯度学习的电压控制策略，利用

神经元具有自主学习能力的优点，实现控制权值

的自适应调整，引入余弦退火对学习率进行调

整，达到更优的控制效果。

1 数学模型及控制策略

1.1 三相PWM整流器数学模型

图 1为三相 PWM整流器主电路拓扑结构。

其中，Ea，Eb，Ec为网侧三相电压；ia，ib，ic为网侧三

相电流；Udc为整流输出的直流电压；L为交流侧

滤波电感；R为交流侧电路等效电阻；Cd为直流侧

电容；RL为负载电阻。

图1 主电路结构

Fig.1 Main circuit structure
依据基尔霍夫定律搭建PWM整流器数学模型：
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L
dia
dt = Ea - Ria - 2Sa - Sb - Sc3 Udc

L
dib
dt = Eb - Rib - 2Sb - Sa - Sc3 Udc

L
dic
dt = Ec - Ric - 2Sc - Sa - Sb3 Udc

Cd
dUdc
dt = Saia + Sbib + Scic - Udc

RL

（1）

式中：Si (i = a,b,c )为三相桥臂的开关状态，Si = 1
表示上桥臂导通而下桥臂关断，Si= 0正好相反[11]。

将式（1）进行坐标变换，得到 d-q同步旋转坐

标系下的数学模型：

ì

í
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L
did
dt = - Rid + ωLiq + Ed - SdUdc

L
diq
dt = - Riq - ωLid + Eq - SqUdc

（2）

式中：ω为 d-q坐标系的旋转角频率，ω=2πf；Ed，
Eq，id，iq分别为电压、电流矢量在同步旋转坐标系

下的分量；Sd，Sq分别为开关状态在d，q轴的分量。

1.2 三相PWM整流器控制方式

本文采用电压电流双闭环控制策略，电流内

环用来跟踪交流电压，保持单位功率运行；电压

外环用来调节与稳定直流输出电压。

由式（2）可知，三相 PWM整流器在 d-q同步

旋转坐标系下 id，iq是相互耦合的，其中一项的变

化会带来另一项的变化，控制器设计较为复杂。

因此，我们采用前馈解耦策略对电流环进行解

耦[12]，将电流内环设计为

ì

í

î

ïï
ïï

ud_ref = - (KiP + KiI
s
) (id_ref - id) + Ed + ωLiq

uq_ref = - (KiP + KiI
s
) (iq_ref - iq) + Eq - ωLid

（3）

式中：KiP，KiI分别为电流控制器比例、积分系数；

id_ref，iq_ref分别为 id，iq的电流期望值。

对 d-q同步旋转坐标系下的电流环解耦，得

到的控制框图如图 2所示。由上述分析可得，在

旋转坐标系下，电流被转换成直流量，PI调节器

实现了无偏差跟踪。

图2 电流内环前馈解耦策略

Fig.2 Current inner loop feedforward decoupling strategy
将电流环用一阶惯性环节近似替代[13]：

Gi ( s) ≈ 1
1 + 3Ts s （4）

式中：Ts为电流内环电流采样周期。

确定如图 3所示的三相 PWM电压外环控制
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框图。图中：K，τ为电压外环PI控制器参数，Gi（s）
为电流环传递函数。

图3 电压外环等效控制框图

Fig.3 Equivalent control block diagram of voltage outer loop
按照经典Ⅱ型系统设计电压调节器[14]，可得

出电压开环传递函数为

Gv ( s) = K (τs + 1)
τCs2 (3Ts s + 1) （5）

其中，Ts为控制对象固有的，分子上的比例微分环

节用来保证系统稳定，因而待定的参数有两个：K和
τ，τ比3Ts大得越多，系统的稳定裕度就越大[15]。

按典型Ⅱ型系统关系进行整定得到：

K
τC
= h + 1
2h2 (3Ts)2 （6）

定义中频宽[16]h=τ/（3T）s，工程上一般取中频宽h=5。
在确定了h之后，可计算电压外环PI调节器的参数：

{τ = 15TsK = C/ (5Ts) （7）

2 改进单神经元梯度学习控制器设计

根据上节的分析可得，三相 PWM整流器电

压外环采用传统PI控制器，能够实现对直流电压

设定值的状态跟随，但经整定后参数固定，在负

载突变时参数适应性差。借鉴神经网络算法，采

用具有自学习能力的神经元。根据系统运行状

态实时调整控制器参数，具有较强的鲁棒性，且

能抑制超调，改善动态响应性能。

传统 PID控制器与单神经元相融合，对偏差

值进行状态变换得到三种不同状态量作为神经

元的输入，神经元的权值ωi对应于 PID的三个系

数，这就构成了单神经元 PID控制器[17]。其控制

系统框图如图4所示。

图4 改进单神经元梯度学习控制框图

Fig.4 Block diagram of improved single neuron
gradient learning control

图 4中，r（k）为直流电压设定值，y（k）为直流

电压实际采样值，第 k次采样时刻被控对象的误

差 e（k）为

e (k ) = r (k ) - y (k ) （8）
设定单神经元的输入为

ì

í

î

ïï
ïï

x1 (k ) = e (k ) - e (k - 1)
x2 (k ) = e (k )
x3 (k ) = e (k ) - 2e (k - 1) + e (k - 2)

（9）

式中：x1（k），x2（k），x3（k）类似于传统 PID的比例、

积分和微分项。

单神经元PID的传递关系可表示为

u (k ) = u (k - 1) + K∑
i = 1

3
ω̄i (k ) xi (k ) （10）

其中

ω̄i (k ) = ωi (k )
∑
i = 1

k

|| ωi (k )
（11）

式中：u（k）为第 k次采样时刻电压环的输出；K为

神经元的比重；ω̄i (k )为归一化权值；Kω̄i (k )为
PID控制中的比例、积分和微分增益。

2.1 Hebb学习规律

与传统 PID不同的是，单神经元 PI可通过对

加权系数的调整来实现自适应功能。为了通过

权值的自学习来实现良好的控制效果，引入二次

型性能指标函数 J（k）：

J (k ) = 12 [ r (k ) - y (k ) ]2 =
1
2 e2 (k ) （12）

采用梯度下降法，权值的学习目标是使 J（k）
沿着负梯度方向变化，即减小误差 e（k）。设

ηi (ηi > 0，i=1，2，3）分别表示比例、积分、微分环

节的学习速率，J（k）与ωi (k )的关系可表示为

Δωi = -ηi é
ë
êê

ù

û
úú

∂J
∂ωi (k ) = -ηi

é

ë
êê

ù
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∂y (k )
∂ωi (k )

= ηie (k ) é
ë
ê
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û
ú

∂y (k )
∂Δu (k )

é

ë
êê

ù

û
úú

∂Δu (k )
∂ωi (k ) （13）

其中

Δωi (k ) = ωi (k + 1) - ωi (k ) （14）
在实际应用中，式（13）中 ∂y (k ) /∂Δu (k )的精

确值难以计算，将其用神经元输出 u（k）近似表

示。基于有监督的Hebb学习[18-19]，式（13）可以简

写为

Δωi (k ) = ηie (k )u (k ) xi (k ) （15）
式中：ηi为权值的学习速率，取值通常不一致，一

般大于0。
2.2 SGDR余弦退火

引入文献[20]中的带重启的随机梯度下降算
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法（stochastic gradient descent with restarts，SGDR），

来提高其在训练深度神经网络时的随时性能。

考虑了一种简单的热重启方法，一旦执行了Tm个
完整训练批次，就会模拟新的随机梯度下降（sto⁃
chastic gradient descent，SGD）热启动运行/重启，

其中m为热重启的次数。重新启动不是从头开

始执行，而是用增加学习率 ηi来模拟，将上一次

的权值ωi用作初始值，来增加先前获得的信息被

使用的程度。

在第m次运行时，利用余弦退火对该训练批

次中的学习速率进行更改，如下所示：

ηi = ηmmin + 12 (ηmmax - ηmmin) [1 + cos(
Tcur
Tm
π) ]（16）

式中：ηmmin，ηmmax为第m次学习率的上、下限。

Tcur说明当前已经执行的训练批次个数。由

于Tcur在每次迭代时更新，它是小数值，如 0.1，0.2
等，因此，当 t=0即Tcur=0时，ηi=ηmmax。一旦Tcur=Tm，
cos函数将输出-1，此时ηi=ηmmin。

为了简单起见，每次都采用相同的 ηmmax 和
ηmmin，以减少所涉及的参数数量。由于热重启（学

习率的增加）通常会暂时降低性能，为此，权值ωi

采用ηi=ηmmin时刻计算求解的值。

3 仿真、实验结果分析及结论

3.1 仿真结果分析

本文分别通过Matlab仿真软件及半实物平

台，对所提出的改进单神经元梯度学习控制策略

的正确性与实用性进行验证。

三相 PWM整流器电路选型参数为三相电压

源频率 50 Hz，三相交流相电压有效值 20 V，直流

参考电压 50 V，交流侧电感 L=1 mH，直流母线电

容 C=2 500 µF，PWM开关频率 f=10 kHz，直流侧

负载RL=100 Ω。

为验证系统空载稳定运行投入负载时的抗

干扰性能，在 1 s时投入 100 Ω负载，图 5为此情

况下直流侧电压仿真结果。传统 PI控制在负载

接入时，其整流输出电压受到扰动，电压跌落较

大且恢复时间较长（电压波动为 1.29 V，动态响应

时间约 0.35 s）；单神经元 PI控制策略下，电压波

动降到 0.91 V，调节时间下降至 0.25 s，系统的动

态性能得到改善；而采用余弦退火的改进单神经

元 PI控制器，则进一步提升了系统性能，将调节

时间减小到0.1 s。

图5 投入负载时直流电压仿真结果

Fig.5 Simulation results of DC voltage
when load is put into operation

进一步的，为验证突卸负载时的系统抗干扰

能力，在系统满载稳定运行后，2 s时卸掉负载，图

6为此情况下直流侧电压变化情况，对比传统PI、
单神经元PI和本文所改进方法，采用本文控制方

法的电压波动更小，调节时间更短，在切掉负载

时，也具有很好的控制效果。具体仿真结果如表

1所示。

图6 断开负载时直流电压仿真结果

Fig.6 Simulation results of DC voltage
when the load is disconnected

表1 不同控制方法下仿真结果

Tab.1 Simulation results under different control methods

传统PI
单神经元PI
本文方法

突加100 Ω负载

电压/V
48.71
49.09
49.35

恢复时间/s
0.355
0.249
0.109

突卸100 Ω负载

电压/V
51.67
51.01
50.72

恢复时间/s
0.233
0.214
0.101

3.2 实验结果分析

图 7所示样机，样机参数与仿真所用参数相

同，控制算法利用YXSPACE-SP2000编译实现。

图7 实验样机

Fig.7 Experimental prototype
23
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图 8为本文改进控制方法在 100 Ω负载情况

下的实验波形，由图 8a可知，相电流波形为正弦

且跟随相电压，图 8b显示直流电压稳定在设定值

50 V处。

图8 本文方法在100 Ω负载时的实验波形

Fig.8 Experimental waveforms of this method under 100 Ω load
图 9为进行 100 Ω负载投切实验时，整流输

出电压及电网输出电流的波形。图 9a为传统 PI
控制实验结果，在负载投入时，电压下降了 3.1 V，
恢复时间约为 0.41 s；图 9b为单神经元 PI控制实

验结果，电压降幅为 2.57 V，恢复时间约为 0.38 s，
系统响应性能改善并不明显；图 9c为本文改进方

法所得的实验结果，电压波动为 1.64 V，恢复时间

降至 0.16 s。对比实验波形可知，本文采用的控

制策略改善了系统抗负载扰动的能力，具有良好

的自适应性。具体变化情况如表2所示。
表2 负载投切时实验结果

Tab.2 Experimental results during load switching

传统PI
单神经元PI
本文方法

突加100 Ω负载

电压/V
46.9
47.43
48.36

恢复时间/s
0.41
0.38
0.165

突卸100 Ω负载

电压/V
53.09
52.41
51.73

恢复时间/s
0.34
0.32
0.162

为了改善三相PWM整流器的电压跟踪性能，

本文提出了一种基于改进单神经元梯度学习的电

压电流双闭环控制方案。利用梯度下降法，根据

误差信息在线调整权值参数，同时引入余弦退火算

法改变梯度下降法的学习速率，改善系统动态响

应性能。仿真及实验结果表明，系统输出直流电

压超调小，动态响应快，具有良好的动、静态性能。
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