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3
三相感应电动机的制动



一、感应电动机的反接制动

类似于他励直流电动机的电动势反向反接制动，适用于将重放匀速下放。

负载转矩Tz是驱动作用，

电磁转矩T是制动作用

２ 从能量来看
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主讲：浙江大学卢琴芬



电动机一方面从电网吸收电功率(PM)，另方面从轴上

输入机械功率 ,两者全部消耗为转子回路的铜耗

2.定子两相对调的反接制动
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类同于他励直流电动机的电压反向反接制动，适用于使反抗性负载快速停机

(1)感应电动机定

子两相对调后的

机械特性
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参数表达式

实用表达式

直线表达式

正向电动的值
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串电阻后的实用表达式

串电阻后的直线段表达式
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(2)感应电动机定子两相对调后的物理过程

A点
两相对调

G’点
T与Tz共同作用

C’点
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三相绕线式感应电机

例5-7

解
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机械特性的直线段表达式
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曲线段:平均制动转矩大，
停机时间短。
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二、感应电动机的回馈制动

1.感应电动机的发电运行状态
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把轴上输入的机械功率转化为电功率返回电网

从电网吸取无功功率，建立磁场。
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２. 感应电动机回馈制动的实现

(2)转向不变的回馈制动
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(1)转向反向的回馈制动
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三、感应电动机的能耗制动

制动时，定子绕组脱离交流电网，而通入一个直流电，形成固定

磁场，旋转的转子切割磁场，产生制动转矩，可使反抗性负载准

确停机，也能使位能性负载匀速下放。
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