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PARTE IV

Macchina asincrona
(Macchina a induzione)

Comportamento a regime sinusoidale
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Terne simmetriche in regime sinusoidale (per esempio una terna di tensioni)
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Regime sinusoidale

SLg2 gfrﬁ«

da’
u —R 1 + >
dt
das -
0:R1‘i§+ dtl _J&)meli}‘

|

A5 = Lis + Ly, iS

22-Oct-20

A2 (£

i)

U, = Rl + jQ A

VAN

statore

= 0 =R p? ;ﬂ)} §§Arel ]Qme@Q %

0 = R.1, +jQA, ]QmeAr

0 = Rrir + j(Q‘S—Qme)Ar

Lezioni di Azionamenti Elettrici a.a. 2020-2021

rotore




Regime sinusoidale
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Regime sinusoidale

Allora I'equazione di rotore nella forma
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Potenza elettromeccanica
P=MQ,,



Relazioni fra le potenze sul rotore, coppia

Perdite joule rotoriche

Potenza elettromeccanica

Potenza trasmessa

(Potenza al traferro)

Coppia
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Caratteristica meccanica - curva coppia/giri per prefissate condizioni di

alimentazione elettrica

* Sia |/\r| = A, = costante e () = costante (frequenza di alimentazione costante)

Allora A, Qg = E, = costante, con E, fem indotta nel rotore del circuito equivalente visto. La tensione e

aggiustata per avere E. = costante al variare dello scorrimento. Allora

E2 E2 s E2
Pr=3—7— =3 r1=3Rr
R——+Rp)  (Reg '
costante
1 s E2 s(A202) sQs(AD) _ [, (AD
M=pP. — =3 =3p——>2 =3 3 Qg —
p t QS pQSRr p QSRI« p Rr Rr ( S me)

22-Oct-20 Lezioni di Azionamenti Elettrici a.a. 2020-2021



Caratteristica meccanica a flusso rotorico costante
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Caratteristica meccanica a tensione statorica costante

n/Nsnom

T/T waxnom fig 4 1,2 fno
; - (A
! 0,6.foom J / \
0%
0.4 faom 7\ ‘rrz
08 / -
07y l
0,6 0,2 from —
05 I / T /F
0:4 /y //J/‘
- e
073 'ﬂ‘ _...-"'f
' = ey =
0,2 e .."""..—-l' —
—
0.1 o~
Eal

0 e .

S o o o M o ¥ o N g ol ol g L=

o o o o o o o o o - - -

. S
Regolazione 0 - costante
S

22-Oct-20

Lezioni di Azionamenti Elettrici a.a. 2020-2021

11



Caratteristica meccanica a tensione statorica costante
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Caratteristica meccanica a flusso statorico costante
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Si ottiene aggiustando
la tensione statorica
con la corrente
assorbita in modo da
compensare la cdt
resistiva di statore.

Sono regolazioni a
dinamica molto
modesta. Note come
“controlli Volt-Hertz”
oppure “controlli
tensione-frequenza”

NON sono veri
controlli di coppia!
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