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ABSTRACT 
 

This research presents control and implementation of battery fed induction motor drive based 

electric drive train system. In this work, five different topologies of induction motor based 

drivetrains are developed in which battery is used as primary energy source and solar PV array is 

considered as auxiliary energy source. First, to enhance the efficiency of the propulsion induction 

motor, optimized reference points based field oriented control is implemented. The speed of the 

motor is estimated using second order super twisting sliding mode observer and motor parameters 

like stator resistance and rotor time constant are continuously updated online with the help of 

model reference adaptive system (MRAS). Secondly, to improve the performance of the induction 

motor at various operating speeds, predictive torque control (PTC) is implemented where adaptive 

full order observer is used for speed estimation.  Comparative analysis is made between the PTC 

over conventional torque control methods. Third, to improve the robustness and to reduce the 

dependency of model sliding model based predictive torque control and model free predictive 

torque control methods are implemented for induction motor. To make the speed estimation robust 

against DC-offset present in the measured signal, generalized integrators (GI) based speed 

estimation is performed. Further, to improve the robustness of the indirect field oriented control 

(IFOC), predictive current control is incorporated. Finally, to reduce the number of current sensors, 

current reconstruction is algorithm is implemented to estimate three phase current from the DC-

link current. The presented works are simulated in Matlab / Simulink based software platform and 

verified experimentally in dSpace based hardware test bench. The comparative analysis is made 

between control and speed estimation algorithms to determine the suitability of control. 
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साराांश 

 
यह शोध कायय बैटरी से संचालित इंडक्शन मोटर आधाररत इिेक्ट्रिक डि ाइवटि ेन प्रणािी के लनयंत्रण और 

कायायन्वयन को प्रसु्तत करता है। इस कायय में इंडक्शन मोटर आधाररत डि ाइवटि ेन की पााँच लवलिन्न टोपोिॉजी 

लवकलसत की गई हैं, लजनमें बैटरी को मुख्य ऊजाय स्रोत के रूप में तथा सोिर पीवी एरे को सहायक ऊजाय 

स्रोत के रूप में उपयोग लकया गया है। सबसे पहिे, प्रोपल्शन इंडक्शन मोटर की दक्षता बढाने के लिए 

अनुकूलित संदिय लबंदुओ ंपर आधाररत फील्ड ओररएंटेड कंटि ोि (Field Oriented Control) को िागू लकया 

गया है। मोटर की गलत का अनुमान सेकंड ऑडयर सुपर लिक्ट्टंग स्लाइलडंग मोड ऑब्जवयर की सहायता से 

लकया गया है तथा मोटर के पैरामीटर जैसे टेटर रेलसटेंस और रोटर टाइम कॉन्स्टेंट को मॉडि रेफरेंस 

एडैलिव लसटम (Model Reference Adaptive System) की सहायता से ऑनिाइन िगातार अपडेट लकया 

गया है।दूसरे चरण में, लवलिन्न पररचािन गलत (operating speeds) पर इंडक्शन मोटर के प्रदशयन को बेहतर 

बनाने के लिए पे्रलडक्ट्रव टॉकय  कंटि ोि (Predictive Torque Control) कोिागू लकया गया है, जहााँ स्पीड 

अनुमान के लिए एडैलिव फुि ऑडयर ऑब्जवयर का उपयोग लकया गया है। PTC और पारंपररक टॉकय  कंटि ोि 

लवलधयो ंके बीच तुिनात्मक लवशे्लषण लकया गया है।तीसरे चरण में, मजबूती (robustness) बढाने तथा मॉडि 

पर लनियरता कम करने के लिए स्लाइलडंग मोड आधाररत पे्रलडक्ट्रव टॉकय  कंटि ोि तथा मॉडि-फ्री पे्रलडक्ट्रव 

टॉकय  कंटि ोि लवलधयो ंको इंडक्शन मोटर के लिए िागू लकया गया है। मापे गए लसग्नि में उपक्ट्थथत DC-offset 

के लवरुद्ध स्पीड अनुमान को अलधक मजबूत बनाने के लिए जनरिाइज़्ड इंटीगे्रटर (Generalized 

Integrators) आधाररत स्पीड अनुमान तकनीक का उपयोग लकया गया है। इसके अलतररक्त, इनडायरेर 

फील्ड ओररएंटेड कंटि ोि (IFOC) की मजबूती बढाने के लिए पे्रलडक्ट्रव करंट कंटि ोि को सक्ट्िलित लकया 

गया है। अंततः , करंट सेंसर की संख्या को कम करने के उदे्दश्य से करंट ररकंटिक्शन एल्गोररद्म िागू लकया 

गया है, लजसके माध्यम से  करंट से तीन-फेज करंट का अनुमान िगाया जाता है। प्रसु्तत सिी कायों का 

लसमुिेशन (MATLAB / Simulink)आधाररत सॉफ्टवेयर पे्लटफॉमय पर लकया गया है तथा dSPACE 

आधाररत हाडयवेयर टेट बेंच पर प्रायोलगक रूप से सत्यालपत लकया गया है। लवलिन्न लनयंत्रण और स्पीड 

अनुमान एल्गोररद्म के बीच तुिनात्मक लवशे्लषण करके उनके उपयुक्तता (suitability) का लनधायरण लकया 

गया है। 
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