
誘導機（12）−１《誘導機の逆相制動》

1 0すべり：𝑠

電動機動作 （0 𝑠 1）

同期速度

（同期速度以下）

回転磁界

トルク𝑇
[N･ｍ]

−1

トルク𝑇
[N･ｍ]

発電機動作 （𝑠 0）

同期速度

回転磁界と
逆⽅向トルク（減速）

（同期速度超過）
回 転 磁 界 と 同 ⽅ 向 に 回 転

停⽌

回転磁界と
同⽅向トルク
(加速)

制動動作（𝑠 1）

2

回転磁界と同⽅向トルク
（減速）

回転磁界と逆⽅向に回転

回転磁界と同⽅向トルク（加速）

回転磁界の回転速度[rpm]：𝑁

回転⼦の回転速度[rpm]：𝑁

s
𝑁 𝑁
𝑁すべり[p.u.]：

（同期速度）

回⽣制動



誘導機（12）−２《誘導機の逆相制動》

1 0

回転磁界の回転速度[rpm]：𝑁
回転⼦の回転速度[rpm]： 1 s 𝑁トルク𝑇 [N･ｍ]

（左向き）

2 𝑠

回転磁界の回転速度[rpm]： 𝑁

𝑠′

回転磁界の回転速度[rpm]：𝑁
回転⼦の回転速度[rpm]：𝑁

s
𝑁 𝑁
𝑁すべり[p.u.]：

 1 s 𝑁

s
𝑁 𝑁
𝑁

1 20

逆相制動（プラッギング）

電源の三相のうち、⼆相を
⼊れ替えると、回転磁界の
回転⽅向が逆となる。

IM

R
S
T

IM

R
T
S

⼊
替

𝑁 1 s 𝑁
𝑁

2 s

𝑁

𝑁

トルク𝑇 [N･ｍ]
（右向き）

（同期速度）



誘導機（12）−3 《誘導機の逆相制動》

1 0すべり：𝑠

電動機動作 （0 𝑠 1）

トルク𝑇
[N･ｍ]

−1

トルク𝑇
[N･ｍ]

発電機動作 （𝑠 0）制動動作（𝑠 1）

2

①停⽌③ 𝜔 ④2𝜔

すべりが𝑠 から𝑠 に変化したときの
回転⼦（⼆次導体）の発熱損失[J]

𝑊
1
2 𝐽𝜔 𝑠 𝑠

𝑊
1
2 𝐽𝜔 1 0

1
2 𝐽𝜔

𝑊
1
2 𝐽𝜔 2 1

3
2 𝐽𝜔

① → ②始動時：

③ → ①逆相制動時：

𝑊
1
2 𝐽𝜔 1 0

1
2 𝐽𝜔回⽣制動時： ④ → ②

𝑊
1
2 𝐽𝜔 2 0

4
2 𝐽𝜔③ → ②逆転時：

3倍

1倍

4倍

②同期速度：
𝜔 [rad/s]



 𝑇
𝑃
𝜔

重要式

トルク[N･m]：𝑇 𝐽
𝑑𝜔
𝑑𝑡

すべり[p.u.]：s
𝜔 𝜔
𝜔

𝑊 𝑃 𝑑𝑡

𝑃 ∶  𝑃     1 ∶  𝑠 𝑃 𝑠𝑃

 𝑃 𝜔 ･𝑇より、 ･･･①

の関係より、 ･･･②

①②③④より、 𝑃
𝜔 𝜔
𝜔 ・𝜔 ･𝐽

𝑑𝜔
𝑑𝑡

･･･③

𝜔 𝜔 ･𝐽
𝑑𝜔
𝑑𝑡

･･･④

𝜔 𝜔 ･𝐽 𝑑𝜔𝑑𝑡 𝑑𝑡 𝐽 𝜔 𝜔 𝑑𝜔

𝐽 𝜔 𝜔
𝜔
2

𝐽 𝜔 𝜔
𝜔

2 𝜔 𝜔
𝜔

2  𝐽 𝜔 𝜔
𝜔
2 𝜔 𝜔

𝜔
2  

𝐽 𝜔 𝑠 𝜔
𝜔
2

𝑠 𝜔
2 𝜔 𝑠 𝜔

𝜔
2

𝑠 𝜔
2  

1
2 𝐽𝜔 1 𝑠 1 𝑠

1
2 𝐽𝜔 1 𝑠 1 𝑠 1 𝑠 1 𝑠

1
2 𝐽𝜔 𝑠 𝑠

すべりが𝒔𝒊から𝒔𝒇に変化したときの回転⼦(⼆次導体)の発熱損失W[J]

トルクの公式

𝜔 𝜔 𝑠𝜔③より、 なので、

すべり𝑠 のときの⾓速度を𝜔 、すべり𝑠 のときの⾓速度を𝜔 とすると、
𝜔 𝜔 𝑠 𝜔
𝜔 𝜔 𝑠 𝜔

･･･⑤
･･･⑥

⑤⑥より、

𝑊
1
2 𝐽𝜔 𝑠 𝑠∴


