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СТРУКТУРНАЯ СХЕМА АСИНХРОННОГО ДВИГАТЕЛЯ 
В НЕПОДВИЖНОЙ СИСТЕМЕ КООРДИНАТ

Рассмотрим асинхронный двигатель с короткозамкнутым ротором 
(й^ = 0), кроме того, т.к. исключим из системы уравнений и 7/

г _ сйЕ —

* 0« гв Те

= Яг? * 4

Выразим ток ротора из уравнения (4):
1 - х.. -

^= —А К

Подставим 7Л в (3) уравнение:

№

*8
Обозначим х£ - -л >= ** и -л = %Хч тогда: А 5 "

Т; 4 ■ 'М

В уравнении (2) исключим 7Я:
1 — х — сГтД —

= гл- • (“ • ~ * О 4 “гТ 4 ' (** ” г
л .«? Л я «Г

г£ — л- -
Л* * X*

Обозначим ^=т2, тогда:ъ л *и А
X _  _ —

0 “ 'ке' 4_ЗГ4-г:'(й* ■ *'

Из последнего уравнения выделим 4 > • ак • $в, которое в дальней-
шем подставим в уравнение (1):
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В уравнение (1) сделаем следующие преобразования: 
й, - rf • tf * ^(4 ■ Lf т fts • *в) + J • ак • (xj- if + кв ■ ^в) = rr • tj. + 4^ + ** 
/ • = rs'1,+x^+J ■ i, + kB. (f£+/ • ak -£s) - r#-

4 ' ak ’ \y ’ "f1 “ 7^ * $g • tp “¥jf ’ V • p ’ = 0$ 44 x J •

Обозначим rs * rs • Aj = г, тогда:

Рассмотрим процессы в неподвижной системе координат, когда в с,

(.Ф)

Вещественную ось обозначим а, а мнимую через fi. Пространственные 
вектора в этом случае раскладываются по осям:

Чу = Ча 4/г^д; Гг = -г 4 •

Подставим эти значения в уравнения (**) и, приравняв отдельно вещест­
венные и мнимые части, получим:

«л * = г ■ (I s* Лге) + + J • ак ■ х'3 • (lfB * }Цв) * J ’ * ’ Р• *
Мм) • ks - уА • + №вв)

Г { dLsz«Ях = ’ ija • -£=- - V
< _r SciLfo kg

usg~r-ttg*Xs-^±V'P-^a-=rMsg.
< ftr 2 в

0 =" =-’ ^8a -^=F. -rs • fcs ■ iSa -Jr£ • ks ■ lsg РМва^УР

■ •
" Wa
0 s =“’ $&a ~rS'^S' ha 4 tv ’F ’ ^£^1

1 , d$gs
9==--‘iHsS -rB-ka-ls9 + -^—v>VMtb>

Окончательно, с учетом электромагнитных моментов получим:
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- Г • ^4 - V • р • -=?•

«}? ■ г' - - V р ?;

Л я^'^< _г« '(***}

~ТК ‘Р '^Вв!

I И1 ж лв • (^Ед • - &Вр • С1а),

Система уравнений (***) в операторной форме примет вид «4» 5:й Г
Г — к*“л “*'•(> 4 *7« 5)'£Га-=^а1-*я-V ’Р'^ (1)

£ в
= г ’(14 Т5- $)• -=г-• г -р •$х&1 (2)

Гд
О ■ • к5 • 1?л 4 =-(14 ТК • $) ■ 1$^ ■* V ’ р • $£#: (3)

4 I К
О - -гй • ^ • С1У 4 (X + Т> ■ $) • - V ■ Р ■ ! (4)

2 я
1

Г- («-«„)•»---- -; (5)
х т ’

^ЖМ » йй • (^йа ’ ““ • ^а)‘ (0

Выразим 15в из уравнения (1):
^■^4^.^4йа.У.Р.^).С£:- г).

Составим структурную схему рис. 1:

Рис. 1. Структурная схема 15а
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Аналогично для уравнения (2) находим структурную схему 153 рис. 2:

Из уравнения (3) находим , тогда её структурная схема будет иметь 
вид (рис. 3): _

Чк.в “ (/Я • к* ■ Гя, - V • ₽ • 7>'
I-~’ г ’->)

Рис. 3. Структурная схема

Аналогично, из уравнения (4) находим и составляем её структурную
схему (рис. 4):

Г-
Ъз ° (ъ • ■ 1зз ? • . 5у

Рис. 4. Структурная схема
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Наконец, из уравнений (5) и (6) составляем структурную схему параметра
V (рис. 5):

Рис. 5. Структурная схема параметра v
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