
【⼀次抵抗測定】
電動機端⼦間で抵抗𝑅を測定し⼀次抵抗𝑟 を求める。
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誘導機（17）−１ 《回路定数の測定⽅法》
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𝑟 [Ω]：⼀次抵抗※⼀次巻線の抵抗
𝑥 [Ω]：⼀次リアクタンス※⼀次巻線の漏れﾘｱｸﾀﾝｽ

𝑔 [S]：等価鉄損コンダクタンス※無負荷損分の抵抗
𝑏 [S]：励磁サセプタンス※主励磁成分

𝑟′ [Ω]：⼆次抵抗※⼆次巻線の抵抗(⼀次換算値)
𝑥′ [Ω]：⼆次リアクタンス※⼆次巻線の漏れﾘｱｸﾀﾝｽ(⼀次換算値)
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【無負荷試験】
無負荷で定格電圧𝑉を印加し、ほぼ同期速度(𝑠 ≒ 0)で
運転しているときの電流𝐼 ・電⼒𝑃 を計測する。
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鉄損𝑃：⼊⼒電圧の⼆乗に⽐例
機械損𝑃 ：回転数に⽐例

𝑃

※⼊⼒電圧を定格電圧から下げて、安定回転
できる最低値とする。その先のグラフを
補完して⼊⼒電圧ゼロのときの電⼒が、
機械損𝑃 となる。
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（計測限界）
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《回路定数の測定⽅法》
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（無負荷試験では⼀定とみなす）

鉄損[W]： 𝑃

機械損[W]： 𝑃



誘導機（17）−２

【無負荷試験】
無負荷で定格電圧𝑉を印加し、ほぼ同期速度(𝑠 ≒ 0)で
運転しているときの電流𝐼 ・電⼒𝑃 を計測する。

lim
→

𝑟′
𝑠 ∞

≒ 0≒ 𝐼𝐼

𝑟  𝑥  𝑥′

𝐼 ′

𝐼

𝑔

開放と
等価 𝑟′

𝑠𝑏

𝑔
𝑃

3 𝑉
3

𝑃 𝑃
𝑉

𝑏 𝑌 𝑔
3𝐼
𝑉

𝑃 𝑃
𝑉

𝑌
𝐼
𝑉

3

3𝐼
𝑉

無視できる

※𝑔  , 𝑏 の導出

𝑉
3

⼊⼒電圧
𝑉[V]

計測電⼒
𝑃[W]

𝑉
定格電圧

𝑃 𝑃 =𝑃＋𝑃

鉄損𝑃：⼊⼒電圧の⼆乗に⽐例
機械損𝑃 ：回転数に⽐例

𝑃

※⼊⼒電圧を定格電圧から下げて、安定回転
できる最低値とする。その先のグラフを
補完して⼊⼒電圧ゼロのときの電⼒が、
機械損𝑃 となる。

安定運転限界
（計測限界）

機械損𝑃

鉄損𝑃

測定値
より補完

《回路定数の測定⽅法》

（無負荷試験では⼀定とみなす）
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【拘束試験】
回転⼦を固定（𝑠 1）し、⼊⼒電圧を徐々にあげ、
定格電流𝐼 、電圧𝑉、電⼒𝑃を計測する。
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定格電流𝐼 とする
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電⼒𝑃は、全て銅損（⼀次銅損+⼆次銅損）

𝑟′
𝑃

3𝐼
𝑟

𝑠 1のときは機械出⼒もゼロなので

鉄損𝑃：𝐼 ≒ 0なので無視できる。
機械損𝑃 ：回転していないので無し。
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《回路定数の測定⽅法》
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