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（一）电压方程的变换
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（一）电压方程的变换
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⚫ A相电压

⚫ A相电流和A相磁链



（一）电压方程的变换

A A s Au i R p= +

⚫ 静止坐标系下的A相电压方程
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⚫ 带入uA，iA，ψA的表达式

⚫ 令pφ=ωdqs为dq0旋转坐标系相对定
子的角速度



（一）电压方程的变换
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⚫ 同理，可得变换之后的转子电压方程
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⚫ ωdqr为dq0旋转坐标系相对转子的角速度



（二）磁链方程的变换
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（二）磁链方程的变换
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⚫ 磁链变换方程



（二）磁链方程的变换

⚫ 磁链变换方程
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（二）磁链方程的变换

⚫ dq0坐标系上的磁链方程
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（三）转矩方程的转换

⚫ 磁链的零轴分量
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（三）转矩方程的转换
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⚫ ABC三相坐标系上的转矩方程



（三）转矩方程的转换
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（四）三相异步电动机在任意正交坐标系上
的动态数学模型
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式中：ωdqs= ωdq0 – ω1， ωdqr= ωdq0 – ω



（四）三相异步电动机在任意正交坐标系上
的动态数学模型

讨论：

⚫ 若ωdq0 =0，则ωdqs=– ω1， ωdqr = – ω，上述模型变为

两相静止坐标系上的数学模型

⚫ 若ωdq0 =0，则ωdqs=– ω1， ωdqr = – ω，上述模型变为

两相同步旋转坐标系上的数学模型
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