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:و مولفه هاي آن عبارتند از ماتریس اندوکتانس استاتور یک ماتریس با عناصر متغییر با زمان بوده 

) ( اندوکتانس پراکندگی فاز استاتور        
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)( مقدار ثابت اندوکتانس متقابل بین فاز سیم پیچهاي استاتور              
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: جریان -درمعادلات ولتاژ

کمیات فازها  به هم وابسته هستند      

ماتریس اندوکتانس متغییر با زمان است          
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یرد، بنابراین ترجیح داده میشود        از آنجا که معمولا راکتانسها بجاي ا ندوکتانسها در اختیار قرار میگ            
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: زیر تغییر میکند    

ds
b

qs
b

qsqs dt
dRiv ψ

ω
ω

ψ
ω

++=
1

qs
b

ds
b

dsds dt
dRiv ψ

ω
ω

ψ
ω

−+=
1

 جریان استاتور_روابط ولتاژ  جریان استاتور_روابط ولتاژ 



f
b

fff dt
diRv ψ

ω
′+′=′ 1'

g
b

ggg dt
diRv ψ

ω
′+′=′ 1'

kq
b

kqkq dt
diR ψ

ω
′+′=

1'0

kd
b

kdkd dt
diR ψ

ω
′+′=

1'0

 جریان روتور_روابط ولتاژ  جریان روتور_روابط ولتاژ 
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حالتهاي گذرا در ماشین سنکرون 
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محور موتور تعبیر کرد   
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مدار معادل ژنراتور سنکرون در حالتهاي اتصال کوتاه بی بار و باردار      
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 در حالت بی بار ولتاژهاي القائی در تمام حالات یکسان و برابر ولتاژ           . در مقدار ولتاژ القائی آنها می باشد        

.بی بار ژنراتور می باشند     
: در حالت بار دار ولتاژهاي القائی را بصورت زیر در نظر می گیرند          
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ی نظیر مقامت استاتور،       اگر به مدار معادل ماشین سنکرون نظري بیاندازیم، پارامترهاي متفاوت                
: نیم  تحریک ودمپرها و همچنین مقادیر اندوکتانسها پراکندگی را مشاهده میک            

پارامترهاي ماشین سنکرونپارامترهاي ماشین سنکرون



: حالتهاي دیگر تکرار میکنیمابتدا مدار معادل براي حالت دائم بدست آورده و بعد این کار را براي

پارامترهاي ماشین سنکرونپارامترهاي ماشین سنکرون

ورد اما برخی دیگر نظیر مقاومت برخی از این پارامترها را میتوان با استفاده از اندازه گیري بدست آ
.واندوکتانس دمپرها را مستقیما نمی توان اندازه گیري کرد

شی از پرامترها، سایر اگر ارتباط بین پارامترهاي مدار معادل را بدست آوریم، با دانستن بخ
.پارامترهارا میتوان بدست اورد

مربوط به هر محور را )  مدار باز و اتصال کوتاه(به این منظور اندوکتانس ها و ثابتهاي زمانی 
.در حالتهاي مختلف دائم، گذرا و تند گذربدست میآوریم
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در این حالت سیم پیچیهاي     . در حالت گذرا حضور سیم پیچی تحریک باعث میرا شدن نوسانات میگردد           
:از اصل ثابت ماندن شارها اگر استفاده کنیم، داریم            .  دمپر دیگر در مدار نیستند   
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در این حالت سیم پیچیهاي     . در حالت گذرا حضور سیم پیچی تحریک باعث میرا شدن نوسانات میگردد           
:از اصل ثابت ماندن شارها اگر استفاده کنیم، داریم            .  دمپر دیگر در مدار نیستند   
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: داریم qمشابه این روابط را براي محور
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:به روابط زیر توجه کنید 
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در این حالت   . د تندگذرحضور سیم پیچیهاي دمپر و تحریک باعث میرا شدن نوسانات میگرد            در حالت  
:اگر از اصل ثابت ماندن شارها استفاده کنیم، داریم           . سیم پیچیهاي دمپر هم در مدار هستند       
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در این حالت سیم پیچیهاي     . در حالت گذرا حضور سیم پیچی تحریک باعث میرا شدن نوسانات میگردد           
:از اصل ثابت ماندن شارها اگر استفاده کنیم، داریم            .  دمپر دیگر در مدار نیستند   
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: داریم qمشابه این روابط را براي محور
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:توجه داشته باشید میتوان ثابت کرد 
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ثابتهاي زمانی اتصال کوتاه محور مستقیم در حالت گذرا    ثابتهاي زمانی اتصال کوتاه محور مستقیم در حالت گذرا    
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ثابتهاي زمانی بی باري محور مستقیم در حالت تند گذرا     ثابتهاي زمانی بی باري محور مستقیم در حالت تند گذرا     
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ثابتهاي زمانی اتصال کوتاه محور مستقیم در حالت تندگذرا    ثابتهاي زمانی اتصال کوتاه محور مستقیم در حالت تندگذرا    


