DI NAMI L K| MODEL (SI M
TROFAZNOG ASINHRONOG MOTORA

Analysis of
Electric Machinery
and Drive Systems

Third Edition

Paul C. Krause
Purdue University
School of Electrical and
Computer Engineering




Naponska jednalina:

Uapcs= R s chs J"(/ ab()s

Uaper = Ry f@ocr Et"(/qabcr)

Q¢
Q
o
O
7

9

& U~

d abcr U §

U prethodnim jednalinama Kkori sti S e.:

Fabc? :[ far Tpo fc’JT

R=R; @ R, =R O



e/stMg O0,Mg 0O,Mg
Ls=g 0.5Mg /g Mg 0M ¢
§05Mg OMg /4 Mg
e, +M,  O,5M, 0,9V,
L, =g 0,5M, /, M, 058
&0,5M, 0,9M, / M

Matrice induktivnosti:

_2p
Ako uvedemo smenu: a=——
3

Matrica melLusobne 1 nduktivnost. stator

e cosg cog§ ¢ )a cob q)
L =Lg Boslg § cos g cof gl

gcos(g+ 4 cog ¢ )a cos g



SvolLenje rotorskih velilina na stator
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Posl e svolLenja "rotora na stator" |Jedna
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JEDNALI NA MOMEN

Na osnovu relacij ameklogrei Iviku ek @mv erl zikjtu o
napi sat.i il zraz za elektrilnu energiju Kk
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Elektromagnetni moment motora je:
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TRASFORMACIJA

KOORDINATA
AU cilju uproglenja ar
REFERENTNI g-d-0 -sistemk oj i mo @

Imati proizvoljnu brzinu. Prelazak iz
realnog abc - sistema u qdO - sistem
vrIgl se pomol u mat r i

A Izborom brzine referentnog sistema
nostigu se jednostavt
nrocesa.




|zbor referentnog sistema

A Stacionarni referentni sistem Wo. =0
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ASinhrono rotirajuldi rmgrerl/gn
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matricu induktivnosti zavisnosti od ugla 'q
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A Referentni sistem vezan za rotor l/l/rS 7
pruga pogodnosti anal |
i magina sa dvostrani drﬂapa
U sl ulaju simetrilnog sisten

u svim referentnim sistemima.
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Matrice transformacije
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Transformacij|e 1

Trenutni pol oga,
odnosu na referentni sistem.
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Matrice transformacije
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Stacionarni koordinatni sistem
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Stacionarni koordinatni sistem
Matrice transfor maci |
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Stacionarni koordinatni sistem
Matrice transfor maci |
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Gta se postidge ovom
St atorske vel 1]

Primer simetrilnog trofaznog sistema Ko
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fops =0 =const.

Umesto trofaznog naizmenil|l nog sistema ¢
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Gta se postidge ovom
Rot orske vel il

Kadaje W =0,g.(0)=01qs=01T g=7@za simetrilan r
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Sinhrono rotirajul
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Sinhrono rotirajul
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Matri ce transfor maci |
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Sinhrono rotirajul
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Gta se postidge ovom
St atorske vel 1]

Primer simetrilnog trofaznog sistema ki

fas = fmaxs @ wst Ogd+Q)
fos = fmaxs @Y wst Ga - ¢ 9)
fos = fmaxs @ wst Ga + { 6)
posle transformaciie se dobija:
fgs = fmaxs @a4 0)
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fos =0 =const.

Umesto trofaznog naizmenil nog sistema ¢
Transformisane veliline se ne menjaju U
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Gta se postidge ovom
Rot orske vel il

Kada je W= g =const, ¢, (0) =0 ige= g = G g,
za Simetril|lan rotorski sistem
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RANSFORMACIJE NAPONSKIH
JEDNALI NA ASI NHRONOG

Prvi karakteristl]’ébka;Rﬁ@H)cu!aj

Mnogeli ovu jednal i iudobjjaase:desne strane
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TRANSFORMACI JE JEDNAL
ASINHRONOG MOTORA
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JEDNALI NE MOME
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Di nami | ki model kavezn
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Di nami | ki model kavezn

Stacionarni referentni sistem M/rs =0 D=—

dt
Ugs = Rs Qs B gs O Y4 (1)
Ugs=Rs Qs B ds 0 </ q 2)
O=R @rl Pgr i(OF W-4 o
0=Ri @i Bar iO- W-dr @

Jgs=Ls |Q|s Mg, (5) Y Ls=M +¢
Jds=Ls Qs M iig, ) )

Jir =L i Mg () Y Li=M A,
Jir =L & M igg (8)

3

:E Bfﬂo(hs@idr Qs /qp ©



NORMALIZACIJA

Potrebno je na vel poznate bazne vr
Ugdb =Y smax fazno /2 UG
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Sve ostalo je kao gto je vel pokaz



Prelazni procesi
Start motora u praznom hodu
A Vremenski dijagrami momenta i brzine

A Vremenski dijagrami promene faznih struja
statora I rotora

AMehani | ka kdm@R)t er i st

A Vremenski dijagram promene gd-komponent
statorskih i rotorskih struja | flukseva

A Dijagrami prostornih vektora statorske i
rotorske struje, statorskog i rotorskog fluksa
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Vremenski dijagram brzine | momenta
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Vremenski dijagrami statorskih struja
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Vremenski dijagrami
statorskog faznog napona i struje
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Vremenski dijagrami
statorskog faznog napona i struje
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