
Regimuri speciale ale maşinii
de inducţie

Regimul de dublă alimentare
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Conditii de dublă alimentare
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Studiul analitic
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Studiul analitic
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Curenţii variază cu amplitudinea şi faza tensiunii rotorice



Studiul analitic
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Alunecarea la cuplu, curent rotoric nul



Studiul analitic
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Diagrama vectoriala
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Studiul analitic.Tensiune în fază cu cea statorică

Rj

Rs

RS
R e

Z
UEI ϕ−+=

∑−+= pPPP RS

ES

IR
UR/s

US

ϕS

Im

IS

jXSσIS

-ES

RSIS

Ψm

UR/s

IR

PR < 0

QR < 0

RS QQQ +=



Studiul analitic.Tensiune defazată faţă de cea statorică
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Rezistenta in rotor
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Caracteristici
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Exemplu

rs 1.1:= Ω rr 1.4:= Ω rm 2.8:= Ω

xsσ 2.4:= Ω xrσ 3:= Ω xm 39.8:= Ω

Parametrii maşinii de inducţie:

US = 220 V K = 15 υ = 45 0

Impedantele motorului Zs Rs Xsσ i⋅+:= Zm Rm Xm i⋅+:=

cs
Zs Zm+( )

Zm
:= cs 1.062 0.023i−=

δ arg cs( ):= δ 0.022−=



Exemplu

Ur
Us exp i− υ⋅( )⋅

k
:= Ur 6.223 6.223i−=

k

s cs
cos δ υ−( )( )

k
⋅:= s 0.029=

s 0.06:=

Tensiunea rotorică

Alunecarea de mers în gol

alunecarea

Zrd Xrσ i⋅
Rr
s

+:= Zrd 23.333 3i+=

Impedanţa rotorică



Exemplu
Ze

exp i− υ⋅( ) Zrd cs⋅ Zs+( )⋅

k
:= Ze 0.877 0.591i−=

a 1
cos υ( )

s k⋅
−:= a 0.529=

b
sin υ( )−

s k⋅
:= b 0.471−=

c 1
cos υ( )

k
−:= c 0.972=

d
sin υ( )−

k
:= d 0.028−=



Exemplu

X
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Im Ze( )
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c
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:= X 1.377−=

R
Re Ze( ) d X⋅−

a
:= R 1.585=

Parametrii echivalenţi dependenţi de sarcină



Exemplu
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2
Xsσ X Xrσ+( ) cs⋅+ 

2+
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Te 23.57= Nm
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Zrd Zm+( ) Us⋅ Ur
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Zs Zrd⋅ Zm Zs Zrd+( )⋅+
:= Is 5.097 1.895i−=

Cuplul electromagnetic

Curentul

Factorul de putere

cosφ
Re Is( )

Is
:= cosφ 0.937=



Exemplu

k 25:= υ π:= Ur 8.8−=

s0 0.042−=

Tensiunea rotorică

Alunecarea de mers în gol

Cuplul electromagnetic

Curentul statoric

Factorul de putere

Te 52.119= Nm

Is 9.346= A

cosφ 0.827=



Exemplu

s0 9.312 10 4−×=

Te 20.405= Nm

Is 11.441= A

Tensiunea rotorică

Alunecarea de mers în gol

Cuplul electromagnetic

Curentul statoric

Factorul de putere

Ur 8.8i= V

cosφ 0.254=

k 25:=
υ

π−

2
:=

υ
π

2
:= Ur 8.8i−= V

s0 9.312− 10 4−×=

Te 16.633= Nm

Is 3.564= A

cosφ 0.988=



Regimuri speciale ale maşinii
de inducţie

Arbore electric



Arbore electric simplu
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Două maşini identice

Pot fi şi mai multe maşini, în acest caz unul este de putere = ΣP,



Arbore electric
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Ecuaţii în regim permanent sinusoidal
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Tensiunea rotorică
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Rezistenţa în circuitul rotoric



Schema echivalentă
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Expresiile curenţilor rotorici
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Expresia curentului rotoric
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Considerând maşinile identice şi notând

Rezultă sistemul de ecuaţii:
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Determinantul sistemului de ecuaţii



Cuplul electromagnetic
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Variaţia cuplului electromagnetic
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Arbore electric cu maşini de egalizare
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Arbore electric cu maşini de egalizare
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Arbore electric cu maşini de egalizare
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Arbore electric cu maşini de egalizare
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Stabilitatea arborelui electric
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Regimuri speciale ale maşinii
de inducţie

Regulator de inducţie.
Bobină variabilă
Schimbător de frecvenţă



Definirea regimului special

bRR

bSS

kw
kwk
⋅
⋅=

p
π±

Maşina de inducţie cu rotor bobinat

Viteza de rotaţie n = 0

Rotorul este blocat cu ajutorul unui dispozitiv,
care permite rotirea rotorului cu

Raportul de transformare apropiat de unitate

RS ff =



Regulator de inducţie
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Regulator de inducţie
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Regulator de inducţie
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Regulator de inducţie
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Regulator de inducţie dublu

Tensiunea nu-şi schimbă faza



Bobina variabilă
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Bobina variabilă
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Exemplu
10=k

rs 1.1:= Ω rr 1.4:= Ω rm 2.8:= Ω

xsσ 2.4:= Ω xrσ 3:= Ω xm 39.8:= Ω

Parametrii maşinii de inducţie:

Zemax Zs Zm 1
2
k1

+
1

k12
+








⋅+
Zr

k12
+:= Zemax 6.091 71.652i+=

cosαM
Re Zemax( )

Zemax
:= cosαM 0.085=

Zemin Zs Zm 1
2
k1

−
1

k12
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Zr

k12
+:= Zemin 2.549 21.308i+=

cosαm
Re Zemin( )

Zemin
:= cosαm 0.119=

Rap= 3.31



Schimbător de frecvenţă

SR fsf ⋅=

12 1 f
n
nf
S

⋅






 ±=

Pa

PR
P

M
p

Ma
pa

U1, f1

U2, f2

12 1 f
p
pf
a

⋅






 ±=



Schimbător de frecvenţă
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Bilanţul puterilor

Puterea absorbită în statorul schimbătorului

Puterea dată de motorul de antrenare
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Exemplu
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Motor de antrenare Pa = 1.5 kW pa =1

Masina de inductie cu rotor bobinat P=3 kW p=3

Neglijand alunecarea motorului de antrenare n≅3000 rot/min

-rotorul se roteste in sensul campului invirtitor statoric
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Exemplu
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Exemplu
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La f2 =200 Hz

kWPP R 1
2
1

−=−=

kWPP SR 4
3
4 =≅

kWPP R 1
4
1 ==


	Regimuri speciale ale maşinii de...
	Dubla alimentare
	Conditii de dublă alimentare
	Studiul analitic
	Studiul analitic
	Studiul analitic
	Studiul analitic
	Diagrama vectoriala
	Studiul analitic.Tensiune în faz...
	Studiul analitic.Tensiune defaza...
	Rezistenta in rotor
	Caracteristici
	Exemplu
	Exemplu
	Exemplu
	Exemplu
	Exemplu
	Exemplu
	Exemplu
	Regimuri speciale ale maşinii de...
	Arbore electric simplu
	Arbore electric
	Ecuaţii în regim permanent sinus...
	Tensiunea rotorică
	Schema echivalentă
	Expresiile curenţilor rotorici
	Expresia curentului rotoric
	Cuplul electromagnetic
	Variaţia cuplului electromagneti...
	Arbore electric cu maşini de ega...
	Arbore electric cu maşini de ega...
	Arbore electric cu maşini de ega...
	Arbore electric cu maşini de ega...
	Stabilitatea arborelui electric
	Regimuri speciale ale maşinii de...
	Definirea regimului special
	Regulator de inducţie
	Regulator de inducţie
	Regulator de inducţie
	Regulator de inducţie
	Bobina variabilă
	Bobina variabilă
	Exemplu
	Schimbător de frecvenţă
	Schimbător de frecvenţă
	Exemplu
	Exemplu
	Exemplu

