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5. Regulacja częstotliwościowa prędkości obrotowej 
silnika indukcyjnego klatkowego

5.1 Zasada regulacji częstotliwościowej - warunki optymalizacji
statycznej;

5.2 Regulacja skalarna prędkości obrotowej ( U/f);

5.3 Regulacja wektorowa prędkości obrotowej

5.4 Metoda bezpośredniego sterowania momentem i strumieniem
(DTC);

Schemat uzwojeń trójfazowej 

maszyny indukcyjnej
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Charakterystyki mechaniczne silnika indukcyjnego
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Dla dużych f  ==> IU/L
=L*I=U/ ==> U=* 

Dla małych f  ==> IU/R

=L/R*U ==> U=*R/L 

Związek napięcia stojana z częstotliwością

Wykres charakterystyk sterowania amplitudą napięcia 
stojana w funkcji częstotliwości, zapewniających stałą 

amplitudę strumienia skojarzonego stojana
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Wykres charakterystyk sterowania amplitudą prądu stojana w funkcji 
częstotliwości (pulsacji) w wirniku, zapewniających stałą amplitudę 

strumienia skojarzonego stojana oraz wirnika
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Ilustracja konstrukcji wektora przestrzennego prądu z wykorzystaniem 
chwilowych wartości prądów fazowych (a) 

i wyznaczenie chwilowych wartości prądów fazowy
jako rzutu wektora przestrzennego prądu na osie A, B, C (b)
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Wzory transformacyjne
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Opis wektorowy SIK
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Silnik Indukcyjny klatkowy – Sterowanie wektorowe

Wykres wektorowy zmiennych stanu silnika we współrzędnych polowych
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Schemat blokowy SIK sterowanego prądowo w układzie x-y


