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ºýĀÉ Ĉù ćºþz Ă¤Å¹ ¾ĉ¿ ¡½ĀÍ Ăz Ĉõ¾¤þí ćwă¾Ċâ¤ù5

× ć¹ÿ½ÿ ćwă¾Ċâ¤ù$ć¹ÿ½ÿ Äýwí¾å Ić¹ÿ½ÿ Áw¤õÿ#
× Ĉ«ÿ¾· ćwă¾Ċâ¤ù$ĈÖ· Ĉĉw« Ăzw« I¢Ý¾Å*½ÿw¤Êñ Ićv Ăĉÿv¿*¾Ċýÿ#
× Ĉö·v¹ ćwă¾Ċâ¤ù$Ĉñºþþí ÄĊÕwþâù ½wÉ I¾°Ċù½j ûwĉ¾«#

3



× ¾õwîÅv ó¾¤þí$Scalar Control 5#
·ºþí Ĉù ½wí Ĉõ¾¤þí ćwă¾Ċâ¤ù Ăþùv¹ ¾ĊĊâ£ ÃwÅv ¾z wĄþ£ )ĈÝĀý ów¨ù ìĉ 5 Ăòý ¢zw§

ÿ¾Ċý ü¤Év¹* ½ÿw¤Êñ$ĈÆĊÕwâù ½wÉ # ćwă½Ā£ĀùAC ¢{Æý ü¤Év¹ Ăòý ¢zw§ wzV/f )
× ûvºĊù ¢Ą« ć½v¹¾z ó¾¤þí$Vector (Field Oriented) Control5#
·¹ĀÉ Ĉù ó¾¤þí ÿ Ă¤åwĉ ¾ĊĊâ£ wă¾Ċâ¤ù ĈĉwÒå ½v¹¾z ¿wå ÿ Ăþùv¹ ćÿ¹ ¾ă)
× øĊÚþ£ ¹Ā· ¾ĉ¼~ èĊ{Ö£ ó¾¤þí$Self-tuning Adaptive Control5#
·£ Āĉv½¹ ćwă¾¤ùv½w~ ¾ĊĊâ£ wz èĊ{Ö£ ćv¾z Ĉõ¾¤þí ćwă¾¤ùv½w~ I¢õw³ üĉv ½¹ ĈLù øĊÚþ

ºýĀÉ)
× ó¾¤þí ¾ĉ¼ êĊ{Ö£ Ü«¾ù óºù$Model Reference Adaptive Control5#
· ¾LĊĊâ£ ¿v ¾LÚý Ăå¾LÍ wLz ÜL«¾ù óºLù ìLĉ ¶LÅw~ ĂLí ¹ĀLÉ ĈLù ½v¹vÿ Āĉv½¹ ¶Åw~

ºLþí ów{ý¹ v½ Āĉv½¹ ćwă¾¤ùv½w~  ) wLz ÜL«¾ù óºLù ìLĉ û¹¾Lí ā¾LĊ·» wLz ½wLí üLĉv
¹ĀÉ Ĉù ÷w¬ýv ć¾£ĀĊ ùwí ĂÚåw³ ìĉ ½¹ ¢zw§ ćwă¾¤ùv½w~ )
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} ĈÉÀâõºù ó¾¤þí Çÿ½$Sliding Mode Control5#
}ºÉwz Ĉù ĈÖ·¾Ċá ćwă ø¤ÆĊÅ ćv¾z ÷ÿwêù ½wĊÆz ó¾¤þí ø¤ÆĊÅ ìĉ)

} Ĉ{ÎÝ Ăî{É ó¾¤þí Çÿ½$Neural Network Control 5#
}¹ĀÉ Ĉù ā¹wæ¤Åv ĈÝĀþÎù Ĉ{ÎÝ Ăî{É ìĉ ¿v ¾õ¾¤þí ûvĀþÝ Ăz)

} ć¿wå èÖþù āºþþí ó¾¤þí$Fuzzy Logic Controller5#
}¹ĀÉ Ĉù Ĉ³v¾Õ ½Ā£v¾~v Ăz¾¬£ ÿ ¢·wþÉ I¡wÝĒÕv ¿v ā¹wæ¤Åv wz)

} ÿ¾Ċý wz ½ÿw¤Êñ ôê¤Æù ó¾¤þí$Direct Torque/Thrust Control5#
}LÅv wLz ÿ yÅwþù Áw¤õÿ ½v¹¾z ówúÝv wz vÀ¬ù ¡½ĀÍ Ăz ÿ āºÉ ìĊîæ£ ÿ¾Ċý ÿ ½wÉ ā¹wæ¤

ºýÿĀÉ Ĉù ó¾¤þí yÅwþù Ĉý¿ºĊöí óÿº« ¿v)
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}Sine-WaveMotors

}SquareWave(Trapezoidal)Motors
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øĊÅĈ°Ċ~¾°Ċù½jÜĉ¿Ā£āºÉćĂÅwĉ¿wåºþ¯ºĊõĀ£Üĉ¿Ā£MMFĈÅĀþĊÅwĉĂ{É
ĈÅĀþĊÅĈùºþí)

÷v¾ñwĉ¹ć½ÿ¿wå½¹Iad=0wĉìĉ¾´£wzćwz¾þăjøtv¹5
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ćÿ¾ĊýĈÆĊÕwþâùÿ¾¤îõvćºĊõĀ£ÔÅĀ£LSM5

øúĉÀíwù ćÿ¾Ċý5

ĈÅĀþĊÅ ć¹ÿ½ÿ ûwĉ¾« wz ½Ā£Āù



IGBT inverter-fed armaturecircuitsof PM LBMs:

(a)Y-connectedphasewindings,(b)ȹ-connectedarmaturewindings.
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½¹ĂÆĉwêùwzćwă½Ā£ĀùĂÅ¿wå5

10



¹ĀÉ Ĉù óºù ûÿ¾îþÅ Ü«¾ù xwé ½¹¾ĉ¿ ¡½ĀÍ Ăz ûÿ¾îþÅ üĊÉwù ìĉ)
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ºÉwz Ĉù ¾ĉ¿ ¡½ĀÍ Ăz ćºýĀĊ~ ½wÉ5
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¾ñv¾Ċù ®Ċ~ øÆĊÅ ¹Ā«ÿ ÷ºÝ ¡½ĀÍ ½¹5

¿wå ĂÅ üĊÉwù ìĉ ćv¾z5
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 ìĉ ĈÆĊÕwþâùÿ¾¤îõv ćÿ¾ĊýLSM wz ¿wå ĂÅpyÖé ¢æ«5
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ÇĀ~Ĉþ´þùÿ¾Ċý(¢Ý¾Åćwă½Ā£ĀùPM LSMv½ĈùûvĀ£Ăzÿ¹ĂĊ³wýøĊÆê£¹¾í5
ÿ¾Ċý¢zw§ÿûvĀ£¢zw§
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LBM

For steady-state operation:
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