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:بلوك شبیه سازي فوق شامل چندین زیر بلوك به شرح زیر میباشد     
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موتور القایی

شبیه سازي مجموعه موتور القایی و منابع تغذیه    



الی به سیستم باز  ابتدا ولتاژهاي سیم پیچیها را بر اساس مقدار ولتاژ منابع ولتاژ اعم       
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را به ولتاژهاي ورودي اعمال میکنیم               (          ) اکنون تبدیل قاب مرجع ساکن     
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 و   را در دستگاه مرجع ساکن نوشته و با توجه به ورودیها        qd0حال معادلات   
.خروجیها و متغییرهاي حالت، آنها را بازنویسی میکنیم    
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qمعادلات محور
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 :حال جریانها را در معادله شار مغناطیسی جایگزین میکنیم         
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: مشابه این رابطه براي شار مغناطیسی محور مستقیم بدست میاید              
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