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异步电动机数值解法
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摘 要
: 阐明 了异步电东机一种求解方法

,

以求解异步电动机的状态方程给出离散解的公式
。
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异步电动机的数字仿真既是分析其动态特性的工具
,

又是交流调速控制系统数字仿真的基础
。

异

步电动机的数学模型
,

在三相绕组对称
、

忽略铁损
、

磁饱和效应和空间谐波影响条件下仍为非线性
、

强藕

合和时变参数的五阶微分方程
。

本文采取了一些措施
,

使得仿真简单化且准确
。
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月轴系电路状态方程

鼠笼异步电动机 a
,

口轴系电压与电流的关系式为
:
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磁链与电流关系为
:
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石为矩阵行列式的值
。
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若选取足够小的采样周期 0T =

卜 t。
,

价 转子角速度可视为常数
,

则磁链状态方程非零初始条件

下的解为
:
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在 0T 内电压也可视为常数从积分中分离 出来
。

则磁链状态方程的离散解为
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= e x p ( AOT ) 中 ( k
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2 矩阵的特征值
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a 34 = 0时为重根 ;当

a 34 笋 0时为两对共扼复根
。
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可以求出两对共扼复根 几1: = a l + ,’b , ,

几34 = 。 : + ]’6 2 。
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3 状态转移矩阵 xeP ( AOT )的计算

函数矩阵xeP ( AOT )的有限多项式矩阵表示
:

xeP (A 0T )
= 。 。 I + 。 ,

A + 。 2

矛 + 。 。扩

系数向量
。 =

[
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]由下式计算
。 二 A
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八为特征值
,

几
`

的范德蒙特矩阵
。

E 为特征值 几` 的指数向量
。

( l) 特征值为共扼复数的情况
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可利用欧拉公式求出
。 `
的实数计算公式

。
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4 输入积分矩阵 B ( 0T )的计算

由 ( 7 )式知 B ( 0T )是呷 ( AOT )的积分
。

E x l〕 ( (A 卜 动 )如 ( 19) 式所示包含 A 矩阵和
。 ` ,

A 矩阵中的元素有些并非常数
,

尤其 勺在调速过程

中是变化的
,

从而导致特征值的变化
。

但它们的变化较之
a `
中的时间函数缓慢得多

。

在 0T 内可视为

常数
。

故可按下式计算
:

B ( 0T )
=
凡 T + 月

I A + 月
Z A , + 月

3 A ,

双
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厂
。一 ( ,
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·

考虑到特征值的变化缓慢而近似常数
,

B ( 0T )的计算基本和呷 ( AOT )算式相同
。

另外由于转子电

压为零
,

所以只需算前两列
。

5 异步电机角速度计算

异步电机转矩
: M ( k )

二
姆山

1 / d仁马
,
( k )。

。 2
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一
乌

2
( k )。
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( k ) ]

电机转子角速度 由下式计算

价 ( 无)
=

侨 ( k
一 l ) + △价 ( 无)

,

△侨 (无)
= oT d价 ( k ) /d r

,

d价 ( k ) / d t =

Np / J ( M (无) 一
Mz )

肠 为负载转矩
。

价 (劫作为 A 矩阵元素
a 34 的新值计算新的磁链值

。

对于 B ( 0T )和 exP ( A OT )的计算公式较繁琐
,

限于篇幅请参阅有关书籍
。
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