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                                                                                        سمينار تخصصي و مشورتي (Informal Seminar) 
 

 

ی عملکرد موتورهای دی سي بدون جاروبک سه فاز و چندفاز با استفاده از روش مدولاسيون بررسي و مقایسه : عنوان
SVPWM  

 فروغ بارفروش :  سخنران

 چکيده:
به  ازیبالا و ن نانیاطم ت ی ، قابلو کوچک جمع و جور یصدا، اندازه یبالا، عملکرد ب  راندمان لیبه دل آهنربا دائم بدون جاروبک یموتورها

 ازیها نحال، اکثر آن  نیشوند. با ایم  استفادهمتعدد  یکاربردها یموتورها برا نیانتخاب محققان هستند. ا نیدتریکم، جد یو نگهدار ریتعم

 چی پمیس یهاانی کنترل جر یروتور برا ت یبه سنجش موقعآهنربا دائم بدون جاروبک،   یعملکرد موتورها و به کنترل بدون سنسور دارند

در   است. صیقابل تشخ یدارد که به راحت انی ولتاژ و جر یهاگنالیس ی روتور از رو ت یموقع نیبه تخم از یدارد. کنترل بدون سنسور ن ازین

ی  ی شناخت آن فراهم شود. اجزای تشکیل دهندهاین پژوهش تلاش شده است که با معرفی موتور آهنربا دائم بدون جاروبک، زمینه

د، نشو های کنترلی که در اینورترهای منبع ولتاژ استفاده می. برخی از روشگیردمی موتورهای آهنربا دائم بدون جاروبک مورد بررسی قرار

شود. یکی های مختلفی به منظور کلیدزنی ادوات نیمه هادی مورد استفاده در اینورترهای منبع ولتاژ استفاده میروش .د شدنخواهمعرفی 

های مدولاسیون  ی روشها مدولاسیون پهنای پالس است و مدولاسیون پهنای پالس نیز انواع گوناگونی دارد. از میان همهاز این روش

. به این منظور، در ابتدا طرز خواهد شد پهنای پالس، روش کنترل بردار فضایی برای موتورهای سه فاز و پنج فاز به طور مفصل بررسی

در ادامه کار به شبیه سازی موتور  شد. خواهد ها پرداختهو سپس به بررسی مدل ریاضی آن شودمی عملکرد مدولاسیون بردار فضایی بیان

سپس در نرم   و گیردمیو مدل دو بعدی موتور در دو حالت سه فاز و پنج فاز مورد ارزیابی قرار  شودمی پرداخته JMAGدر نرم افزار 

. این مدل به همراه  شودمی ها با استفاده از مدل ریاضی روش کنترل بردار فضایی، شبیه سازیکل سیستم درایو آن MATLABافزار 

افزار متلب، شد. مشخصات موتور استفاده شده در نرم خواهد سازیاینورتر و موتور آهنربا دائم بدون جاروبک، در سیمولینک متلب پیاده

 .گیردمیتعیین شده است. در نهایت نتایج حاصل از درایو این موتورها مورد بررسی و مقایسه قرار  JMAGسازی در براساس نتایج شبیه
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