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  فهرست علائم
,        متغيرهايي كه تابعي از زمان هستند .1 ,v i l 

ˆˆ      مقادير پيك (متغيرهاي متغير با زمان) .2 ˆ, ,V I l 

ˆ           فازورها  .3 ˆ, I ,v iV V I=  = q q 

 بردارهاي فضايي .4

ˆˆ ˆ( ), ( ) , ( ), ( ) , ( ) , ( )j j jH t B t F t v t Ve i t Ie t e= = =q q ql l
     

  شود:  مي نمايي به صورت زير استفادهي  هبراي بردارهاي فضايي، از رابط
cos sin cos sinj je j e j=  = + =  = +1 1q qq q q q q q  

توجه كنيد كه هم فازورها هم بردارهاي فضايي كه دو كميت مجزا هستند مقادير پيك 
  شود.   مي نشان داده "^"خودشان را دارند كه با 
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  زيروندها
  a,b,cزهاي استاتور فا

  a,b,cفازهاي روتور 
  dq  d,qهاي  پيچ سيم

 sاستاتور 

 rروتور 

  m كنندگي مغناطيس
m,(در m  مكانيكي  mq w(  
m,(در mechمكانيكي  mq w(  

 1 نشتي

 
  بالاوندها

 دهد (نداشتن بالاوند به  مي را نشان به كار رفته به عنوان مرجع براي تعريف يك بردار فضايي محور
   شود.)  مي به عنوان مرجع استفاده dاين معني است كه محور 

  مقدار مرجع  *
  نمادها
p  ها  تعداد قطب)p   ، عدد زوج)³2
q  از جملهها  تمام زاويه mq و جهت محور (براي مثال /je 2 3p به راديان الكتريكي هستند ،(

p/ (راديان الكتريكي برابر با   برابر راديان مكانيكي است). 2
w ها، از جمله تمام سرعت synw ،dw،dAw،mw و slipw به جز)mechw به راديان الكتريكي (

  بر ثانيه هستند. 
mechw  :سرعت روتور به راديان واقعي (مكانيكي) بر ثانيه mech ( / ) mp= 2w w  
mechq  روتور به راديان واقعي (مكانيكي) بر ثانيه:ي  هزاوي   mech ( / ) mp= 2q q  

fl  : با پيونديشارهاي fl هاي  در مثالMATLAB  وSimulink شوند.   مي نشان داده  
  روند  مي پارامترهاي موتور القايي كه به جاي يكديگر به كار

r rR R¢ =  
r rL L¢ =   

 




