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 چکیده

از فبررسی رفتار دینامیک موتور سه برایدر این مقاله روشی 

 طوربه. این مدل شودمیو با جزئیات شرح داده القایی بسط، 

  ایپایهی عملکرد هابلوک یوسیلهبهسیستماتیک 

MATLAB/SIMULINK  مدل موتور شامل شودمیساخته .

هر موتور یا هر ی چندسطحی است که معادلات را برای هابلوک

بررسی  محاسبه یا. این روش محققان را قادر به کندمیجزء حل 

 تواندمیاین مدل  چنینهم. سازدمیانواع متغیرهای موتوری 

در تحقیقات علمی و  موردنیاز برای محدوده وسیعی از توان

 𝑑𝑞کاربردهای عددی استفاده شود. یک مدل بر پایه محورهای 

فاز در ذرای موتور القایی قفس سنجابی سهبرای آنالیز عملکرد گ

جزئیات ساختار  قاب مرجع ساکن پیشنهاد شده است.

 سازیپیادهو  شده دادهمتنوع برای موتور القایی  هایمدلزیر

 تحت شرایطمستقیم  اندازیراهسیمیولینک مشخص، و در  هاآن

مورد بررسی قرار گرفته  ℎ𝑝 3موتور القایی برای باری مختلف 

 ، گشتاورو روتور است. ولتاژ استاتور موتور، جریان استاتور

 برایو اثر تغییر ممان اینرسی بر روی موتور سرعت ، تولیدی

اثر ممان اینرسی در دو حالت  .اندشدهشرایط مختلف کاری رسم 

 ند.اهبرای موتور در نظر گرفته شده و با هم مقایسه شدزیاد و کم 

، یابدزمان نشست برای مقادیر ممان اینرسی پایین کاهش می

 یابد، ولی سرعت با شیب تندی بهاندازی کاهش میزمان راه

 .شودسرعت سنکرون نزدیک می

اثر ممان اینرسی، ر بار، موتور القایی، تغییکلمات کلیدی: 

 سیمیولینک متلب

 مقدمه.9

ی به توان الکتریکبرای تبدیل  ایوسیله عنوانبهماشین القایی 

ت قابلیکم،  یهزینهعلت قابلیت اطمینان، کار مکانیکی به

 تی بیشتریندر کاربردهای صنعو بازدهی بالایش  اندازیراهخود

با روتور قفس سنجابی  ویژهبهموتور القایی  .]3-1[دارد را استفاده 

منبع توان مکانیکی تغذیه سیستم  عنوانبه ایگسترده طوربه

حساسیت کم به اغتشاش در  .]5-4[ شودمیاستفاده  ACقدرت 

موتوری برای کاربرد خاص  کهوقتیطی کارکرد باعث شده 

 اولین انتخاب، موتور قفس سنجابی باشد.  کنیممیانتخاب 

حالت گذرا و ماندگار برای  معمولاًدرایو الکتریکی،  یمطالعهبرای 

اخیر در قطعات  هایتوسعه. باشندمیمحاسبه بسیار مهم 

سیگنال دیجیتال پردازش  افزارسختقدرت و  هایهادینیمه

 .]3[را بیشتر کرده است  هاپیشرفتسریع، شتاب این 

برای تصدیق روش پیشنهادی  یمحیط عنوانبهسیمیولینک 

 نیبیپیشرا  هاییپدیدهچنین  تواندمیاست که  شده انتخاب

بسیار قوی و آسان برای  ایوسیله سیمیولینک. ]8-3[کند 

 مدل کد برنامه گردآوری شود.که این جایبهاست،  سازیشبیه

اربردی ی کهابلوک وسیلهبه، ساختن سیستماتیکی سازیشبیه

 .باشدمیپایه 

 اندازیراهموتور در  است، شده دهدا 4در بخش  مشخصات موتور

کاری جریان و گشتاورهای نوسانی زیادی  هایحالتو دیگر 

در بخش  MATLAB/SIMULINK. نتایج در محیط کشدمی

  است. شدهداده 4

" r"به مقادیر استاتور و زیروند  "S"و مدل، زیروند  هامعادلهطبق 

 𝑉𝑟𝑚𝑠مقدار ولتاژ پیک موتور و  𝑉𝑚 به مقادیر روتور اشاره دارد؛

بردارهای ولتاژ  𝑉𝑟و  𝑉𝑠جذر میانگین مربع ولتاژ است؛ مقدار 

 𝑑و  𝑞ولتاژهای محور  𝑉𝑑𝑠و  𝑉𝑞𝑠؛ باشندمیاستاتور و روتور 

روتور  𝑑و  𝑞ولتاژهای محور  𝑉𝑑𝑟و  𝑉𝑞𝑟؛ باشندمیاستاتور 

 ؛باشندمی 𝑐و  𝑎 ،𝑏فازهای  ولتاژهای 𝑉𝑐و  𝑉𝑎 ،𝑉𝑏؛ باشندمی

𝜓𝑞𝑠 ،𝜓𝑑𝑠 ،𝜓𝑞𝑟 و 𝜓𝑑𝑟 ترتیب شارهای محور به𝑞  و𝑑  استاتور

شارهای مغناطیسی محورهای  𝜓𝑑𝑚و  𝜓𝑞𝑚؛باشندمیو روتور 

𝑞  و𝑑 ؛ باشندمی𝑖𝑞𝑠 ،𝑖𝑑𝑠 ،𝑖𝑞𝑟 و 𝑖𝑑𝑟 هایجریان به ترتیب 
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