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 ويـک  DCدرايورهـای  شتر برای يو اقتصادی بودنشان درتوان های پايين ببا توجه به تاثير پذيری  PWM يکسوکننده های : چکيده 

   يگـر  ی دعتمادتر از طرح هـا سادگی طرح بسيار با صرفه و قابل ادر عين   طبقه قبل از سيستم های اينورتری به کار گرفته می شوند که             
 سرعت متغيير درايورهای برای کنترل   که AC-DC BUCK-BOOSTولتاژ خروجی مبدل  بالا می توان از در ولتاژهای. می باشد 

اين مقاله يک مدار معادل برای حالت پايدار ويک مدل ديناميکی برای حالـت گـذرا  را در يـک    . تک فاز يا سه فاز هستند استفاده کرد  
 کنترل می شود معرفی می کند و در باره شکل  PWM با تکنيک  کوپل شده به يک موتور که AC-DC  BUCK-BOOSTمبدل 

 .موثر بودن مدل را نشان می دهدنتايج شبيه سازی  . موج های ولتاژ و جريان و مشخصه های ورودی و خروجی مبدل بحث می کند 
 dc ، موتور  ac-dc buck-boost ، uniform PWMمبدل  : کلمات کليدی

بالا که به خروجی   از يک پل ديود و يک خازن ظرفيت dcبه توان ) در منابع يا ژنراتورها(   acی تبديل توان براً ، معمولا : مقدمه  - 1
 تـوان ورودی را تبـديل    1/2ورودی می شود و   دراين روش باعث ايجاد هارمونيک زياد جريان . استفاده می شودپل ديود وصل است 

بيشتر سعی می شود با به حداقل رساندن هارمونيـک جريـان فـاکتور تـوان ورودی را      . ندککرده و بقيه توان را بر روی قطعات تلف می   
به هر حال ، اين نيز يکی از راه حلهـای  .  که دارای پل تريستوری می باشند سادگی شکل آنهاست  ac-dcاصلاح کنيم مزيت مبدلهای 

 شـده در ايـن   مبدل ارائه. لی مشکلات خاص خود را دارد  خروجی کم شود و    توان ورودی است که باعث می شود تا هارمونيک           تصحيح
البتـه  .  چاپر تشکيل می يابد که مزيتش بالا بودن فاکتور توان ورودی نسبت به پل های تريستوری  اسـت   و  dcمقاله از يک پل ديود

 .منسوخ شده است ديگر  جريان برای کاهش هارمونيک جريان امروزه استفاده از منابع 
اسـتفاده مـی کننـد ،    )  PWM (مختلفی از مدارهايی که ا زتکنيک مدولاسيون پهنای پالس اشکال  اين ضعف ها ، امروزه برای اصلاح

  سـعی شـده تـا بـا کنتـرل      (10) و (9)در شـکل هـای    . وجود دارد که در آنها از روش سوييچ زنی فرکانس بالا استفاده شده اسـت  
UPWM در حالت پايدار يک مبدل تک فاز ac-dc  کاهنده برای درايو يک موتور  dc  ارئه شود و عملکرد موتور  dc   تغذيه شـده بـا 

 .  افزايشی در هر دو حالت پايدار و گذرا بررسی شده است   CUK  نوع  ac-dcيک رگلاتور  
 ارائه ليل شده است سويچ تحقط با استفاده از يک ف   PWMتک فاز  کنترل شده با    ac-dc  buck-boostدر اين مقاله يک مبدل 

  روش کنتـرل   اين مقالـه   که درمی باشدار است  که روشی ساده وآسان  استوUPWM بر پايه  ac-dcکنترل مبدل های  . می شود
UPWM ،  نحوه کنترل ولتاژdc شکل موج های ولتاژ و جريـان ،     مشخصات ورودی و خروجی  مبدل ،  مبدل ،  و نحوه شبيه سازی

 رات ولتاژ خروجی ، قابليت کنترل از صفر تا ماکزيمم ولتاژ   و مشخصات ديناميکی که  در جزئيات بيشتر بحث شده انددامنه وسيع تغيي
به ميزان متعارف امکان کاهش تلفات در تاسيسات کوچک وجود در اين مبدل طراحی شده با کاهش مقدار سوييچينگ  . ارائه شده است

 بهتر است از يک سوييچ استفاده کنيم کاربرد زياد سويچ باعث افزايش هزينه سيستم  dc لتاژ وبرای ساخت يک منبع سوييچينگ .دارد 
 .می شود 
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   dc  به عنوان درايور موتور  ac-dc  buck-boos -) 1(شکل 

 
  : تشريح مدار و نحوه عملکرد  - 2 

 استفاده  dc  به عنوان درايور موتور  ac-dc  buck-boos  توان از يک مبدل که نشان داده شده است می ) 1( در شکل همانطوريکه 
 تنها يک خازن  با اتصال  يک پل ديود و . تشکيل شده است   از يک پل ديود و تنها يک سويچ  ac-dc buck-boostاين مبدل  . کرد 
 در چاپرهـای افزايشـی    هاين طرح از مبدل تبديل کرد ا dc را به  ac  می توان ولتاژ   می شود ، بطور موازی به خروجی پل ديودکه  

در اين آرايش سلف به صورت يک عنصر ذخيره کننده انرژی عمل کرده که باعث انتقال انرژی در مراحل بعدی         . کاهشی به کار میرود     
 در نهايت ولتاژ وبا انتخاب يک رنج سويچينگ مخصوص که با آن بتوان سويچ ترانزيستوری قدرت ، مدار را کنترل کرد می توانمی شود 

تقال توان در دو مرحله انجـام مـی گيـرد کـه عبارتنـد از مرحلـه       در اين طرح ان.  کرد  step-up و  step-downخروجی را به آسانی 
در دومين مرحله ، با .  استفاده می شود dc در اولين مرحله ، از يک پل ديود برای تبديل جريان و ولتاژ  به . يکسوسازی ومرحله کنترل 

در اين . استفاده می شود  )  UPWM(  متقارن  PWM از روش   ) dc(   برای کنترل ولتاژ متوسط خروجی  IGBT استفاده از يک 
 .به اندازه دو برابر فرکانس تغذيه هستند قسمت نتيجه گرفته می شود که فرکانسهای جريان و بار که به صورت مساوی تکرار می شوند 

  : dc و کنترل ولتاژ  PWM  روش سويچينگ 2 - 1
بـا دامنـه    دندانـه اره ای   حامـل   ، با يک سيگنال Vr  با دامنه ثابت   dc  از مقايسه يک مقدار  IGBT برای توليد سيگنال محرک   

   Vc  وVr    به وجود می آيد که به آن فرکانس سويچينگ گفته می شود و نسبت مابين    frيک پالس با فرکانس   .   Vc  متغير  
که اين       D = Vc / Vr                                                                                  .خواهيم ناميد    D   يا  duty cycleرا 

 باتغيير  T = Ton + Toff.                           می باشد که درمجموع پريود سويچينگ خواهد بود  Ton ييرات نسبتی از زمان  غت
Vc  مقدار  D    مقدار متوسط ولتـاژ  ) کنترل ( کنترل شده  و در نهايت باعث تغيير  نشان داده شده است ، (2)به طوری که در شکل

 .خروجی می شود 
 
 
 
 
 
 
 

 PWM نحوه ايجاد پالس -  (2)شکل

 : نحوه عملکرد مدار – 3
 D موتور را تغذيه می کند به شرايط سـويچينگ و هـدايت ديـود     buck-boos نحوه عملکرد مدار وظرفيت مدار در حالتی که مبدل 

، سه حالت ممکن  )3( شکل . اين مدار در هر دوره از سويچينگ شامل دو يا سه حالت مختلف تبديل برای هدايت می باشد. بستگی دارد
 .برا ی توليد ولتاژ مثبت در يک دوره از سويچينگ را نشان می دهد 

   ) :mode 1(  شارژ  حالت  3 – 1 
کـه باعـث   .  در باياس معکوس قرار گرفته و يک ولتاژ ثابت بر روی سلف می افتـد  D در حالت شارژ سويچ روشن شده ، بنابراين ديود 

نشان می دهد که ترمينال های  )  a 3 (افزايش جريان سلف و ذخيره انرژی در سلف توسط جريان ورودی می شود در اين حالت  شکل 
ور با خروجی خازن تشکيل يک حلقه داده و باعث جدا شدن از منبع می شوند، بنابراين خازن که در پريود قبلی شـارژ بـود توسـط           موت

مسـير   ) 3a( تا رسيدن پريود بعدی و سويچينگ ، سيستم متوقف می شود و در شکل    در اين مرحله    . آرميچرموتور دشارژ خواهد شد     
 .ده است جريان سلف وجريان موتور مشخص ش
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  ) : mode 2(  حالت دشارژ 3 – 2
در . قيم می کنـد   را باياس مستD سيستم در اين حالت سويچ را به حالت خاموش برده و ديود . حالت دشارژ مکمل حالت شارژ است 

      سـت شـارژ  نشـان داده شـده ا   ) 3a( در طرف خروجی تخليه شده و خازن با جريان خروجی بطوريکه در شـکل  il نتيجه جريان سلف 
می شود و ولتاژ معکوس سلف باعث می شود تا ديود در باياس مستقيم قرار بگيرد که انرژی سلف به موتور انتقال يافته و جريان ذخيره       

يا جريان سلف به صفر  ) mode 3( شده در سلف در اين مرحله کاهش يافته و با تغيير سويچينگ ،  يا سويچ در دوره بعدی روشن شده 
 .سد که در اين حالت شارز خازن به ميزان کاهش جريان سلف بستگی دارد می ر

   ) :  mode 3 ( سوم   حالت 3 – 3
 را  D اهش يافتـه و ديـود   کتا صفر  il در اين حالت سويچينگ غير فعال شده اما  وضعيت مدار امکان دارد سبب شود تا جريان سلف 

     البتـه ، ايـن زمـان   . يچ  سيستم به مدت يک پريود در حالت دشارژ باقی خواهد مانـد  باياس معکوس سازد که تا روشن شدن دوباره سو        
 ) 3c(فرضاً به طور پيوسته افزايش يابد حالت   il  گ افزايش يابد چون اگر جريان سلف ننمی تواند از مدت زمان پريود خاموشی سويچي

  .بيانگر حالت سوم می باشد  )  3c(از بين خواهد رفت که شکل 
 

 
 

 
 
 

Mode 1 
 
 
 
 
 
 

 
Mode 2 

 
 
 
 
 
 

 
Mode 3 

  مراحل تغيير وضعيت مدار در سه حالت موجود– (3)شکل 
 :   فرموله کردن مدلها – 4

در اين مدل قطعات الکترونيک صنعتی .  آناليز و بحث خواهد شد  ac-dc buck-boost در اين قسمت ، حالتهای گذرا و پايدار مبدل 
تغذيه در نظر گرفته شده است برای اين که در مدت هر دوره ند و فرکانس سويچينگ خيلی بزرگتر از فرکانس منبع ايده آل فرض شده ا

 .از سويچينگ مقدار ولتاژ خروجی ثابت بماند 
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 :   بررسی حالت گذرا 4 -1
 که به يکـی از دو  ac-dc buck-boost  مبدل dc در اين قسمت چگونکی تغييرات وضعيت ديناميکی در يک تحريک جداگانه موتور 

نشان داده  ) 3( در ضمن تمامی سه حالت ممکن مدار در شکل .  وابسته می باشد ، بررسی شده است  D ديود وضعيت ، سويچينگ و 
          V = | VS| = | Vsm  sin ( wt ) |                        (1) در تمامی سه حالت ممکن ولتاژ خروجی پل ديود برابر . شده است 

               Vo = Rm im + Lm ( dim / dt )  + Km Wm      (2) :  به صورت زير است  dcمعادله کامل ولتاژ محرک موتور . است   
                           Te = TL + J (d wm / dt ) + B wm                              (3):  ومعادله گشتاور پيچشی به صورت زير نوشته می شود   

                                Km = kv if                                                                       (4):          وثابت موتور را از رابطه زير به دست می آوريم  
   Te = km im                       (5):        ه دست می آوريم  را از رابطه زير ب  Te و ميزان افزايش گشتاور پيچشی الکترومغناطيسی  
برای اناليز شکل موج ورودی سينوسی فرض شده است پس . اين شکل از آناليز در هر مرحله از دوره تناوبی پالس ها قابل اجرا می باشد  

        Mode 1                                                        :        مسير حرکت جريان تغيير وضعيت مدل ها به صورت زير است زبا توجه به
V = L ( dil / dt)                          (6) 
iS = iL                                         (7) 
iC = -im                                                  (8) 
ic = c (dvo / dt)                          (9) 
        Mode 2  
L ( di / dt ) = - Vo                    (10) 
is = 0                                        (11) 
iL = ic + im                               (12) 
ic = c ( dvo / dt )                      (13) 
      Mode 3 
ic = - im                                    (14) 
is = il = 0                                  (15) 
ic = c ( dvo / dt )                        (16) 
 

 
 
 

 
 

 
 
 

 تغييرات ناپيوسته                                                                    تغييرات پيوسته
  موج جريان و ولتاژ سلف در يک دوره سويچينگ شکل– (4)شکل 

 : تحليل حالت پايدار - 4
-ac-dc buck  شده انجام می شود به اين ترتيب که اين مدار تقريبـی برابـر مبـدل    روش تحليل حالت پايدار با يک نمونه مدل سازی

boost يم بايد از فرکانس سويچينگ بالا استفاده کنيم برای اين که بتوانيم طبق فرض مان ولتاژ خروجی را ثابت نگه دار.  می باشد . 
 است  به واسطه پايداری فرکانس  Vo   و در مدت زمان دشارژ برابر ولتاژ خروجی  Vولتاژ سلف در مدت زمان شارژ برابر ولتاژ ورودی 

  ه  از سويچينگ به وسيله تابع که مقدار متوسط ولتاژ سلف در هر دور  يک مبدل سويچينگ شبيه سازی شده است   ، سويچينگ وآناليز 
     duty cycle = D برابر                               :VL (t) = Dv (t) + (1- D) Vo(t)                 (17)                            

در .  در يک پريود سويچينگ است dc   مقدار ولتاژ خروجی مبدل  Vo (t)   مقدار متوسط ولتاژ جبران کننده و V (t)در اين رابطه    
 = diL / dt (  VL)    (18:         (  می باشد که از ولتاژ سلف می گيرد  V (t)دارای پلاريته مثبت باشد نسبتی از   Vo (t)صورتيکه 

دشارژ از جريان جريان خروجی سلف در حالت .  مقدار متوسط جريان سلف در مدت هر دوره از سويچينگ است  iL که در اين رابطه  
 : ورودی سلف در حالت شارژ به دست می آيد که به نسبت های جريان  ورودی و خروجی  به دست می آيد 
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is =  D iL (t)                                                   (19) 
io = (1- D ) iL (t)                                          (20) 

.   مقدار متوسط جريان های ورودی و خروجی هستند که به ترتيب در مدت يک دوره سويچينگ محاسبه می شوند  io (t) و  is (t)که 
 Dv (t) = L (dil / dt ) - (1- D ) Vo (t))           21:                  (  می توان به دست آورد (18)  و  (17)با جاگذاری در روابط 

  
 :                                               حاصل می شود  ) 21(در رابطه  ) 20(که در ادامه با جاگذاری رابطه 

D / (1- D) V(t) = (L / (1-D)2 ) ( dio / dt )- Vo (t)         (22) 
نسبت جريان موتـور  ) 5( که با توجه به شکل شده ارائه ac-dc buck-boost  برای مدار معادل مبدل  ،حالت پايدار) 22(که در رابطه 

                          C (dVO / dt ) = io (t) - im (t)                                           (23) :   رامي توان از رابطه زير بدست آورد 
 را همـواره ثابـت نگـه دارد کـه حتـی       dcوجـی  بايد بررسی کنيم که آيا ميزان ظرفيت خازن خروجی به حدی بزرگ است تا ولتاژ خر 

بايد مقدار متوسـط جريـان   ؟ در حالت پايدار برای اين که به توانيم به يک ظرفيت بزرگ خازنی برسيم نوسانات منبع به آن تاثيری نکند 
برابـر صـفر اسـت و نسـبت      ) 22(   و مقدار متوسط ولتاژ خروجی را ثابت فرض کنيم  که مقدار متوسط آنها در رابطه   io(t)خروجی  

    Vo(t) / V (t) | = D / ( 1- D )                                    (24) |        :           تغييرات ولتاژ خروجی به ورودی را از رابطه 
 حالـت افزايشـی بـرای     جبران شده است که آهنگ تغييرات ، عمليات تبـديل در dc  خروجی و ولتاژ که معادله بالا  يک نسبت از ولتاژ       

D>0.5 و درحالت کاهشی برای  D< 0.5 و درحالت D = 0.5 که ولتاژ خروجی برابر ولتاژ dc   مـدت زمـان   .  جبران شده مـی باشـد
  بسيار کوتاه است و در اين مقاله برای اين که بتوان نمودار حالت را رسم کرد بايـد فرکـانس سـويچينگ را بـه      mode 3اجرای حالت 

در ضـمن  .نمايش داده شده است  ) 4b( برای مبدل ، در شکل mode 3 کوچکترين زمان در حالت  . فی بزرگ در نظر گرفت اندازه کا
              buck-boost يـک رگلاتـور   .  نيـز اسـتفاده کـرد     D بـا کنتـرل مقـدار     dc-dcمـی تـوان ايـن مبـدل را بـه صـورت يـک مبـدل         

همچنين ايـن مبـدل   . روجی را از کمترين حد تا بيشترين حد ولتاژ ورودی در خروجی ارائه کندتواند ولتاژ خ می)  کاهشی -افزايشی  ( 
 .يک اينورتر می باشد يعنی پلاريته ولتاژ خروجی معکوس پلاريته ولتاژ يکسو شده در ورودی است 

 
 
 
 
 
 
 

 buck bootمسيرهای جريان در مدل مبدل  – (5)شکل 
 
 :ازی  آناليز نتايج و بررسی شبيه س-5

مبدل به صـورت فرمـولی   تمامی حالتهای ) 16(تا ) 6(از روابط .  در آناليز اين مبدل قطعات وسويچ های مدار ايده آل فرض شده است       
 استفاده شده است البته مـی تـوان از روش هـای موجـود ديگـر نيـز        Rung-Kuttaبررسی شد که برای محاسبات اين روابط از روش 

 . تايج بااستفاده از نرم افزارمطلب انجام شده است که استفاده از آن با ارائه نتايج ، تقريباً موفق بوده استآناليز ن. استفاده کرد 
   KVA (220 V , 10 A ) 2.2برای انجام آزمايش و اثبات نتايج تحليل نظری ، يک منبع توان کوچک آزمايشگاهی با تـوان اسـمی   

که از قطعات زير تشکيل شـده  ) 1(  نشان داده شده در شکل  ac-dc buck-boostش مبدل اين مقدار از توان برای آزماي. لازم است 
 ، يـک ترانزيسـتور بـای پـلار بـه همـراه عـايق        PSB 35/14 (1400 V , 35 A)يـک پـل ديـود يکسـوکننده      : اسـت لازم اسـت   

MG50J2YS1 ( 600 V , 50 A )  که يک سويچ  IGBT  است ، يک موتور  dc1.2  با توان اسمی KW  ،  180 V  ، 8.6 A 
 ،735  rpm   که اين موتور به يک ژنراتور کوپل شده است اين ژنراتور به منزله يک بار برای موتورdc می باشد و يک خازن با ظرفيت 

330 uF که با اتصال به خروجی ، يک خروجی dc   free-ripple آورده شده ) 1(دار در جدول شرايط آناليز وثابتهای م.   داشته باشيم
 در dc درنظرگرفته شده تـا بـه موتـور يـک ولتـاژ       V 70.6   منبع  ac وماکزيمم ولتاژ  1.8KHzاست که درآن فرکانس سويچينگ 

 . بدهد  D = 0.8 با V 180محدوده 
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اژ خروجی را بـا  می توان ولتنشان می دهد که ) 6( در منحنی شکل  Dآناليز ونتايج بدست آمده از متوسط ولتاژ خروجی با مشخصات 
  بسيار  D متوسط ولتاژ خروجی نسبت به تغييرات . رگوله کرده و دامنه آن را از صفر تا حداکثر پيک ولتاژ منبع تنظيم کرد  Dکنترل 

.   به دست می آيد  ( D -1 )حساس است و متوسط جريان خروجی از متوسط جريان سلف کوچکتر است که اين مشخصه توسط رابطه 
  پلاريته ولتاز خروجی را بدون تغيير در آن معکوس می کند که در واقع استفاده از يک طرح  buck-boost کنيم که مبدل بايد توجه

 .سويچينگ بازده بالايی دارد 
  نشان می دهد که با داشتن يک رنج وسيع کنترلی می توان کنترل  D حساسيت و ميزان ناپايداری سرعت موتور را نسبت به ) 7(شکل 

D  0 به طور واضح نشان داده شده است که از لحاظ تئوری کنترل ولتاژ خروجی از  ) 6(در شکل  . رافراهم ساخت V  410 تا V  ولت 
می باشد و ولتاژ اسمی موتـور بـه    V 180 تا  V 0 است ولی اين مقدار در عمل از  D = 0.9  تا D = 0  از  D توسط کنترل مقدار 

   D = 0 در  Dسرعت موتور با کنترل ) آزمايشی ( نشان می دهد که از لحاظ تئوری وعملی ) 7(شکل . ت  اس0.8 تا 0 از  D کنترل 
درمي يابيم که براساس طراحـی ايـن طـرح     ) 6(  می رسد و با توجه به شکل  rpm 765 سرعت تا  D = 0.8 و در سرعت برابر صفر 

مصرف مداوم . پايدار شکل موج های جريان و ولتاژ نشان داده شده است حالت ) 8(درشکل .  کاهشی است -شامل يک عملکرد افزايشی
نشان داده شده  ) 7b(  که درشکل  خروجی می شود dcباعث ايجاد ريپل بر روی ولتاژ ولتاژ توسط موتور و پيوسته بودن جريان موتور 

همچنين  . اين ريپلها را کاسته و حتی به صفر رساند وان دامنهت  می uF 330است که با استفاده از يک خازن ظرفيت بالا به جای خازن 
می شود که با  ) Mode 2( باعث کاهش زمان دشارژ   )  Mode 1( با افزايش جريان ذخيره شده در سلف با افزايش مدت زمان شارژ 

جريان سلف در حالت شارژ برابر به هر حال ، جريان سلف ناپيوسته شده و .  از بين می رود Mode 3استفاده از فرکانس سويچينگ بالا  
 .ورودی و در حالت دشارژ برابر صفر می شود 

دامنه ولتاژ موتور ، جر يان موتور ، جريان سلف ، جريان منبع ، افزايش گشتاور و : در حالت گذرا مشخصات زير به شدت افزايش می يابد 
 و از نصف  D = 0.8 بررسی شده ، که همگی در ) 16(تا ) 6(های سرعت موتور ، که به ترتيب تقريباً از مدل های رياضی که در رابطه 

تفاوت نتايج تحليل  رياضی و شبيه سازی به خاطر تلفات سويچينگ است . مطلب بدست میآيد تا گشتاور کامل بار به وسيله نرم افزار        
 .که در مدل رياضی محاسبه نمی شود 

       نشان می دهد کـه کـاهش گشـتاور بـار از نصـف گشـتاور بـار        ) 9(   آيد که شکل   حالت گذرا با تغييرات سريع ميزان بار به وجود می         
 )8.5 Nm (  765 ثانيه ، باعث می شود که سرعت موتور از 2تا صفر درعرض rpm 815  به rpm  در شـکل  . می کند  افزايش پيدا
 ثانيه 2 در عرض Full load (17.0 Nm ) به حالت   half load ( 8.5 Nm )نشان می دهد که افزايش گشتاور بار از حالت  ) 11( 

 دو جواب بـه   D = 0.8 که باعث می شود تا در حالت  کاهش پيدا کند  rpm 710 به  rpm 765باعث می شود که سرعت موتور از 
      وتـور در حالـت    ثانيه بررسی می شود که ميزان ولتـاژ متوسـط م   S 2 در مدت0.8 به 0.7 از  D تغييرات همچنين ميزان.دست آيد 
D = 0.8  180 برابر V  و در D = 0.7  105  برابر V  شود و تغييرات سرعت موتور در D = 0.8765  برابر rpm  و در  D = 0.7 

 می توان موتورهايی با توان پايين را راهندازی کرد  و همچنين  buck-boost با توپولوژی مبدل . است  rpm 423  سرعت موتور برابر 
 توان بالا ، تا با جاری شدن جريان در آرميچر موتور و تا با  رسيدن ولتاژ آرميچر به حـد کـافی   dc توان برای راهندازی موتورهای  می

 . بتوان آن را راهندازی کرد 
 

  پارامترهای موتور در شبيه سازی و تست در آزمايشگاه– (1)جدول 
 

Valhe Symbol Parameter 
70.69 V Vsm Maximmum supply voltage 
50 HZ f Supply ferquance 

1.8 KHz f Swithching ferquance 
330 uF C Capacitor  

2.95 Rm Armature resistance 
6.0 mH Lm Armature inductor 

2.11 V/(rad/s) Km Motor constant 
95.8 H L Inductor 

0.25 Kgm2 J Motor of inertia 
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  های مختلف  Dميزان تغييرات جريان موتور در –  (7) های مختلف     شکل Dغييرات ولتاژ موتور در  ميزان ت– (6)کل ش 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 
 
 
 

  جريان تغذيه (d)  جريان سلف ،(c) جريان آرميچر ، (b) ولتاژ آرميچر ، (a) شکل موج های جريان و ولتاژ بدست آمده در آزمايشگاه   – (8)شکل 
  
 
 
 
 
 
 
 
 

  سرعت موتور(b) گشتاورموتور ، D =0.8  (a) با S 2.0 در  Nm 8.5گشتاور و سرعت موتور به ازای گشتاور بار تغييرات – (9)ل شک
 
 
 
 
 
 
 
 

  سرعت موتور(b) گشتاورموتور ، D =0.8  (a) با S 2.0 در  Nm 17.5 تغييرات گشتاور و سرعت موتور به ازای گشتاور بار– (10)شکل 
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 half load در حالت 0.7 به 0.8 از Dتغييرات ولتاژ آرميچر و سرعت موتور به ازای تغيير  – (11)کل ش
 : نتيجه گيری - 6

 کوپل شـده بـه    ac-dc  buck-boostاين مقاله يک مدار معادل برای حالت پايدار يک مدل ديناميکی برای حالت گذرا  از يک مبدل 
در اين مقاله بررسی و آناليز شکل موج های ولتاژ و جريان موتور .  را معرفی می کند UPWMپالس با استفاده از تکنيک  dcيک موتور 

محاسبه نتايج شبيه سازی نشان می دهد که مدل اثبات شده بسيار . ، جريان سلف و مشخصات ورودی و خروجی مبدل انجام می شود 
 تغييرات ناگهانی بار موتور در حالت پايدار و گذرا و ميزان ا با بررسی ميزاندر اين مقله سعي شده ت. نزديک به  نتايج تحليل رياضی است 

 بالای توليد شده از خروجی اين چاپر را به عنوان يک درايور dcبهتر است ولتاژ .  به يک سری نتايج مطلوب از مبدل برسيم  Dتاثيرات 
 سيستم تک فاز يا سه فاز  عمل می کند ، به عنوان يک منبع توان  در يکdcکنترل سرعت سيستم ، که با تبديل ولتاژ منبع به ولتاژ          
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