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можно сделать вывод о том, что амплитуда пульсации токов на частоте ШИМ 

имеет в каждый момент времени минимальное значение при определенном оп-

тимальном сигнале коррекции. 

Значение оптимального сигнала коррекции, полученное экспериментальным 

путем, совпадает с теоретическим значением, определенным по формуле 
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In this paper, we investigated the dependence of the efficiency of the motor on the slip 

frequency. The corresponding graphs were constructed and conclusions were drawn based on 

the data obtained. 

 

Требуемый электромагнитный момент Mo при определенной частоте враще-

ния ротора ω может быть получен при различных сочетаниях напряжения фазы 

обмотки якоря U1 или ее тока I1 и частоты скольжения ω2 [1].  
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Рис. 1. Схема замещения фазы обмотки статора 

 

 

Расчет схемы проводится методом единичного тока по следующему алго-

ритму. 

1 – полагаем I2р = 1; 2 – вычисляем   U0р  = – ( sr /2 + j ω1 

2L ) I2р. ;  

3 – вычисляем   I0р = ( g0 – j / ( 01L ) ) U0р; 4 – вычисляем   I1р = I0р – I2р. 

5 – вычисляем   U1р = U0р + (r1 + j  11L ) I1р; 6 – находим   Mр = m1pп ,/ 22 r  

где m1 – число фаз обмотки статора; pп – число пар полюсов (см. п.1). 

7 – находим отношение требуемого момента к найденному моменту:

,M/M р

о =  где Мо
  – требуемый момент;   Мр – расчетный момент. 

8 – определяем ток и напряжение фазы обмотки статора:  I 1 = р1 I ;     

 U1 =  U1р. 

9 – находим механическую мощность: PM = Mо·ω/pп. 

10 – находим активную электрическую мощность: РЭ = Re{1m U1р · I
 
1р

*}. 

11 – находим  КПД: = РМ / PЭ [1, 2]. 

На рис. 2 приведены графики КПД в зависимости от частоты скольжения ω2 

при различных фиксированных значениях ω. На каждом графике найдена точка 

максимума КПД, и эти точки соединены плавной кривой. 

 

 

Графики отмечены числами от 0 (ω = 0) до 10 (ω = 100 с-1). Видно, что с уве-

личением частоты вращения ω максимальное значение КПД увеличивается. Уве-

личивается и частота скольжения ω2, при которой максимум достигается.  

Отметим, что механические потери при расчете не учитывались. При нулевом 

электромагнитном моменте минимизировалась потребляемая от сети  мощность, 

так как КПД при этом равен нулю. 
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Рис. 2. Зависимости КПД от частоты скольжения 
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