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   مترجمانپيشگفتار
 
 

، يكي از مهمترين نيازها در صنايع، 1هاي الكتريكي تغيير و تنظيم سرعت در محركه
هاي اخير پيشرفت و  در دهه. باشد ونقل مي هاي حمل اتوماسيون كارخانجات و سيستم

هاي  زندهتكامل سريع عناصر و تجهيزات الكترونيك قدرت بويژه ظهور پرقدرت پردا
. پذير نموده است هاي پيشرفته كنترل را امكان ، اجراي روش(DSP) 2سيگنال ديجيتال

هاي كنترل هوشمند  برداري، كنترل مستقيم گشتاور، روش هاي كنترل سازي روش پياده
هاي اخير بكمك تجهيزات فوق  هاي الكتريكي پيشرفته با كارايي بالا در دهه در محركه

  .اند پذير شده امكان
 به عنوان 3هاي برجسته اين كتاب ارائه مطالب بكمك بردار فضايي مختلط از ويژگي

. باشد دفازه ميهاي الكتريكي چن سازي ماشين يك ابزار رياضي جهت ساده كردن مدل
اين مفهوم همچنين داراي ارزش فراواني به عنوان يك ابزار تجسمي در آشكارسازي 

برداري  كنترليابي ميدان در  يانها و به ويژه جهتهاي ديناميكي مابين شارها و جر كنش
  . باشد نيز مي acهاي الكتريكي و مستقيم گشتاور در محركه

 پرداخته dcهاي   و مقايسه آن با محركهacهاي الكتريكي فصل اول به معرفي محركه
هاي الكتريكي   ماشينq, dسازي  فصل دوم و سوم و به دنبال آن فصل چهارم مدل. است

. هاي الكترونيك قدرت بكمك متغيرهاي فضايي مختلط را ارائه نموده است لو مبد
ها در فصل پنجم و ديناميك  يابي ميدان ماشين مفهوم و رفتار حالت ماندگار جهت

                                                 
1. Electrical Drives 
2. Digital Signal Processes   
3. Complex Space Vector  



هاي  كننده تنظيم. مندان مطرح شده است يابي شار در فصل ششم براي علاقه جهت
يابي  مترها و اثر اشباع در جهتهاي الكترونيك قدرت، حساسيت پارا جريان در مبدل

  .اند  آورده شده9 و8، 7كرد تضعيف شار در فصول  ميدان و عمل
تواند براي دانشجويان تحصيلات تكميلي و مهندسان شاغل در صنعت،  اين كتاب مي

يابي ميدان و   ي متغيرهاي فضايي مختلط، جهت ي آموزش مفاهيم پايه علاوه بر جنبه
هاي الكتريكي   نمودن آنان با مباحث روز مطرح در زمينه محركهبرداري، در آشنا كنترل

ACمفيد واقع شود .  
داري رعايت شده است و در حد امكان سعي برآن بوده  ي كتاب امانت در ترجمه

  .است كه متن ترجمه شده ساده، گويا و عاري از اصطلاحات ناآشنا در زبان فارسي باشد
اركنان انتشارات اميركبير، بويژه سركار خانم در پايان از مديريت محترم و كليه ك

  . شود اند قدرداني مي قبول زحمت نمودهشنو كه براي تايپ اين كتاب  خديجه حق
اميد است اين تلاش ناچيز در جهت پيش برد و اعتلاي سطح علمي دانشجويان و 

 . كشور مؤثر واقع شودان مهندس
  
  

  دسي برقاستاد دانشكده مهن        منفرد دكتر جعفر ميلي
     دانشگاه صنعتي اميركبير             

  
   دانش آموخته كارشناسي ارشد برق              فردين دالوند 
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  مؤلفمقدمه     
مطالب بيان شده در اين كتاب، در واقع حالت كنوني از يك سير تكاملي با هدف 

برداري و ديناميك  ر سطح تحصيلات تكميلي براي درس كنترلتهيه مجموعه مطالبي د
انتشار اين مطالب در اين زمان به منزله پايان كار . باشد  ميACهاي الكتريكي  محركه

نيست، بلكه بيشتر به منظور ايجاد يك نسخه رسمي از مطالعات با هدف سودمند بودن 
  .شدبا براي دانشجويانمان و مشاركت آنها در اين صنعت مي

ي تحصيلات تكميلي مهندسي  با آنكه مخاطبين مطالب اين متن، دانشجويان دوره
باشند، ولي علاوه بر آن تعداد زيادي از مهندسين شاغل در صنعت و همچنين  برق مي

هايي از مطالب  دانشجويان مقاطع بالاتر در دروس انتخابي ديگري كه در معرض بخش
يابي ميدان و نتيجه آن يعني  فهوم جهتبه ويژه، م. دان اند، نيز مدنظر قرار گرفته بوده

توانايي كنترل مستقيم گشتاور، يكي از مفاهيم مورد علاقه خيلي از افراد بوده و 
هايي از متن به نحوي سازماندهي شود كه  اين امر موجب گرديده كه قسمت. باشد مي

  . اشدپذير براي استفاده در موارد مختلف ب داراي مطالب آموزشي با يك قالب انعطاف
زيرا اين . قبل از هر چيز ما ارائه مطالب توسط بردار فضايي مختلط را پذيرفتيم

هاي  مفهوم داراي ارزش فراواني به عنوان يك ابزار تجسمي در آشكارسازي كنش
با اينكه اين مفهوم . باشد هاي الكتريكي مي ها در ماشين ديناميكي مابين شارها و جريان

اين . ته است ولي در اينجا هنوز آنچنان استفاده نشده استدر ايالات متحده نشأت گرف
در حالي است كه مفهوم ذكر شده در اروپا، ژاپن و ساير مناطق به طور وسيع مورد 

ي ما از اين مفهوم در توسعه مطالب اين كتاب به  استفاده. استفاده قرار گرفته است
توانمندي . باشد ر كتاب مياي بوده است كه هم اكنون يك مفهوم كليدي در سراس گونه

هاي   جهت ساده كردن مدلسازي ماشينرياضيبردار فضايي مختلط به عنوان يك ابزار 
الكتريكي چند فازه همانند يك روش ادراكي براي تجسم و تفسير نتايج، براي هر فردي 

هاي دوم، سوم و چهارم اين كتاب را مطالعه كرده و از قبل نيز تلاشي براي  كه فصل
موارد مشابه با استفاده از ماتريس متغيرهاي حقيقي داشته است، به خوبي آشكار كسب 

  . خواهد شد
يابي ميدان  اگرچه هدف اوليه مطالب متن، بحث كردن درباره كنترل برداري و جهت

هايي در مورد  است ولي علاوه بر آنها، شمار زيادي از مباحث معمول به عنوان مثال



هاي  اين مباحث شامل توسعه مدل. اند ين مورد بحث قرار گرفتهاستفاده از مدل پايه ماش
هاي  كليدزني سرعت ثابت، مدلهاي گذراي  استاندارد حالت ماندگار ماشين، حالت

مطالب از طريق . باشد  اينورتر و غيره مي-هاي ماشين ، مدل1حالت گذراي شار محصور
ها و  زمينه  ن مختلف با پيشخوانندگا  اند كه ايي سازماندهي شده گونه  مختلف و به

 چنين پيشنهاد  توان عنوان مثال مي به. مند شوند آنها بهره مختلف بتوانند از نيازهاي 
  :كرد كه

  .ترتيب ارائه آنها در كتاب دنبال كنند دانشجويان تحصيلات تكميلي مطالب را به .1
مند  لاقهها ع يابي ميدان ماشين كه به مفهوم و رفتار حالت ماندگار جهتافرادي  .2

نياز  تنها دانش پيش. توانند مستقيماً به فصل پنجم مراجعه كنند باشند، مي مي
هاي سطح مقدماتي  باشدكه در كتاب اين افراد تئوري حالت ماندگار ماشين مي

 . بيان شده است
توانند مستقيماً به  باشند، مي مند مي يابي شار علاقه كه به ديناميك جهتافرادي  .3

 ماشين q, dنياز براي آنها مدلسازي  دانش پيش.  كنندفصل ششم مراجعه
 . اين دانش در صورت نياز در فصل دوم قابل دسترسي است. باشد مي

آشنايي با تحليل متغيرهاي فضايي مختلط، فصل دوم و به دنبال آن به منظور  .4
هاي كافي براي نمايش واضح  فصل چهارم مطالب پايه و همچنين مثال

  . كنند را فراهم ميتوانمندي اين روش 
ها داراي يك مجموعه  همچنين اكثر فصل. تعدادي مسائل نمونه در متن وجود دارد

توان از آنها بهره  باشند كه به عنوان مطالعه شخصي مي از مسائل در پايان فصل مي
  .آند هاي اين مسائل در انتهاي كتاب آورده شده پاسخ. گرفت

هاي  انشجويان كه در مدت شركت آنها در كلاسما اين كتاب را به تعداد زيادي از د
  . كنيم اند، تقديم مي گيري مطالب كمك كرده هاي گذشته، در شكل درسمان در سال

  
D.W.N and T.A.L 
Madison, WI, USA-February, 1996. 

                                                 
1. Trapped Flux Transient Models 
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