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Для дослідження та розроблення діагностичних систем в електроприводах змінного 

струму з асинхронним двигуном необхідна імітаційна модель, що дає змогу отримувати 

адекватні результати в аварійних режимах роботи. Зробити універсальну математичну модель 

асинхронного двигуна складно і проблематично, тому що вона буде громіздкою і вимагатиме 

значних обчислювальних потужностей [1-2]. В даній статті запропоновано використовувати 

модель двигуна в багатофазній системі координат для дослідження певних аварійних режимів. 

Класична модель асинхронного двигуна в нерухомій системі координат має низку 

припущень і обмежень, які не дозволяють її використовувати при несиметрії в ланцюзі статора 

і ротора [1-2]. 

На рисунку 1 представлена імітаційна модель асинхронного двигуна в програмному 

середовищі Matlab Simulink, реалізована в багатовимірній системі координат [1]. До однієї з 

головних переваг цієї моделі належить універсальність, яка дає можливість гнучко задавати 

розмірність системи координат і моделювати процеси в двигуні з будь-якою кількістю фаз. 

Цю імітаційну модель можна використовувати для дослідження обриву стрижнів ротора, 

несиметрії кола статора і моделювання перекосу фаз в асинхронних багатофазних двигунах. 

 
Рисунок 1 - Багатофазна модель асинхронного двигуна в програмній Matlab Simulink 

 

Для дослідження аварійних режимів було обрано асинхронний двигун  АДМ100S4У3. 

Розглянемо принцип роботи імітаційної моделі (рисунок 1). В блоці 1 формуються трифазні 

напруги, зсунуті на 120 градусів, які подаються на блок 2, де здійснюється перехід напруг від 

трифазної системи координат до багатовимірної. Розмірність системи координат визначається 

кількістю фаз статора і ротора. На основі вхідних впливів у блоці 4 проводиться розрахунок 

струмів статора і ротора, які далі подаються на блок 5, де відбувається обчислення моменту 

двигуна. Розрахунок кутової швидкості і завдання моменту навантаження проводиться в блоці 

6, де вхідним впливом є момент двигуна, отриманий за допомогою блоку 5. Блоки 2, 4, 5 

реалізовано програмним способом, алгоритми яких показано в таблицях 1 і 2 Завдання 

пошкоджень у ланцюзі ротора здійснюється за допомогою блока 3, який дає змогу сформувати 

місце і кількість пошкоджених стрижнів. Ініціалізація параметрів для розрахунку моделі 

відбувається за допомогою Script (таблиця 2). Моделювання несиметрії з боку джерела 
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живлення здійснюється за допомогою блоку 8 і параметра V у програмному скрипті Script 

(таблиця 2). 

Таблиця 1 

Програмний код блоків 2 і 4 

 

 
 

Таблиця 2 

Програмний код блоку 2 і Script для завдання параметрів моделі 

 

 
 

Запропонована імітаційна модель є універсальним інструментом для дослідження 

несиметрії в роторному і статорному колі, а також дає змогу також дає змогу отримувати 

адекватні результати під час моделювання перекосу та провалів напруг у багатофазних 

двигунах. 
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