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РАЗРАБОТКА МОДЕЛИ АСИНХРОННОГО ДВИГАТЕЛЯ в среде Matlab/Simulink
Аннотация: В данной статье мы рассматриваем разработку модели асинхронного двигателя в среде Matlab/Simulink и его прямой пуск.
Annotation: In this paper, we present the development of a model of the induction motor in the environment of Matlab/Simulink and its direct start.
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Введение:
В данной статье мы разрабатываем модель для изучения асинхронных двигателей с помощью пакета Simulink программы MATLAB.

Разрабатываемая модель превосходит по техническим и экономическим возможностям реальный двигатель. В созданной модели есть широчайший спектр возможностей по исследованию асинхронной машины в различных режимах работы, что в реальной лаборатории требует больших финансовых расходов из-за дороговизны необходимого оборудования.
В качестве электродвигателя выбираем асинхронный двигатель 4А132М2У3. Определяем исходные данные:

Мощность АД, Pn = 11кВт
К.П.Д. η = 87%

Сosφ = 0,9
Номинальное скольжение Sn = 2.3%
Параметры  схемы замещения двигателя (в относительных единицах):

Активное сопротивление обмотки статора R1 = 0,04
Индуктивное сопротивление рассеяния обмотки статора Х1=0,061
Приведенное активное сопротивление обмотки ротора R2=0,025
Приведенное индуктивное сопротивление рассеяния обмотки ротора Х2 =0,12
Индуктивное сопротивление магнитной цепи (сопротивление взаимоиндукции)  Хµ = 4,2

Число пар полюсов p = 1

На основании исходных данных рассчитываем параметры двигателя:
1. Пересчитаем параметры обмоток из относительных единиц в абсолютные:
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2. Умножим на Zn все параметры схемы замещения:
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3. Угловая скорость вращения магнитного поля
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Номинальная угловая скорость ротора определяется на основе выражения скольжения
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Откуда:
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 Рис. 1. Математическая модель асинхронного двигателя в форме Коши.
Пуск двигателя будем выполнять на  холостом ходу, и после выхода АД на синхронную скорость нагрузим номинальным моментом.

Момент инерции привода подобран таким образом, чтобы в динамической кривой скорости вращения двигателя ω (t) не было колебаний при выходе на установившийся режим.
Моделируем прямой пуск АД средствами пакета Simulink.
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Рис. 2. Блок-схема  прямого пуска асинхронного двигателя средствами основной библиотеки Simulink.
   В результате моделирования нами получены следующие значения скорости, момента ротора и токов статора (рис. 3).
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Рис. 3. Графики скорости, момента ротора и токов статора.
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