
본 사이트에서 수업 자료로 이용되는 저작물은 저작권법 제25조 수업목적저작물본 사이트에서 수업 자료로 이용되는 저작물은 저작권법 제25조 수업목적저작물

이용 보상금제도에 의거, 한국복제전송저작권협회와 약정을 체결하고 적법하게

이용하고 있습니다 약정범위를 초과하는 사용은 저작권법에 저촉될 수 있으므로이용하고 있습니다. 약정범위를 초과하는 사용은 저작권법에 저촉될 수 있으므로

수업자료의 대중 공개·공유 및 수업 목적 외의 사용을 금지합니다.
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5. 유도기의 속도제어

(1) 슬립제어 (고정자 주파수 일정)(1) 슬립제어 (고정자 주파수 일정)

1) 고정자 전압제어
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2) 회전자 저항제어) 회전자 저항제어

• 최대 토크 발생 슬립 maxs
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(2) 동기속도제어 (고정자 주파수 조절)( ) 동기속 제어 ( 정자 주파수 절)

1) 주파수 제어법 (약자속 제어법)

: 슬립이 작은 통상적인 운전영역에서 고정자 임피던스의 전압강하량을 무시
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 ss s   : 슬립각속도

전압이 일정한 경우 : 2
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• 주파수 감소  여자전류 상승  자속증가  철심에서의 포화로 자속이

거의 상승하지 못함  누설자속 증가  효율, 역율 나빠짐

 정격속도이하의 속도제어법으로 잘 사용하지 않음



2) V/f 일정제어2) V/f 일정제어
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• 일정fV / 자속 일정  회전자 유도기전력 및 토크 일정• 일정fV / 자속 일정  회전자 유도기전력 및 토크 일정

여자전류 일정





(3) V/f 일정제어 + 주파수제어법 (약자속 제어법)( ) 일정제어 주파수제어법 (약자속 제어법)

• 전압제한 범위 이내 :

• 전압제한 범위 이상 :• 전압제한 범위 이상 :



(4) 비례추이 (Proportional shifting)
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회전자 저항을 2배하면 2배인 슬립에서 같은 크기 토크 발생
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※ V/f와 슬립주파수 조절을 이용한 유도기 속도제어※ V/f와 슬립주파수 조절을 이용한 유도기 속도제어
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① 회전자 속도 결정mf

② 일정자속하에서 필요토크를 내기 위한 결정rf

③ 식 (16)에 의해 결정sf

④ V/f 일정제어를 위한 전압크기 결정



6. 유도기의 회로정수 측정
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(1) 고정자 저항 측정sR

두권선사이의 저항 : R

 결선인 경우 : RR 51 결선인 경우 :

Y 결선인 경우 :

RRs 5.1
RRs 5.0



(2) 무부하시험 (No-load test)

RLL cms RLL ,

① 무부하상태에서 정격주파수의 정격전압 인가

② 전동기의 선간전압 상전류 3상입력전력 측정NLINLV NLP
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(3) 구속시험 (bl k d t t t)(3) 구속시험 (blocked rotor test)
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① 회전자 구속 (s=1)

② 정격전류를 흐르게하는 전류 인가② 정격전류를 흐르게하는 전류 인가

③ 전동기의 선간전압 상전류 3상입력전력 측정
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