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《现代永磁同步电机控制原理及MAT》

内容概要

本书着眼于现代永磁同步电机控制原理分析及MATLAB仿真应用，系统地介绍了永磁同步电机控制系
统的基本理论、基本方法和应用技术。全书分为3部分共10章，主要内容包括三相永磁同步电机的数学
建模及矢量控制技术、三相电压源逆变器PWM 技术、三相永磁同步电机的直接转矩控制、三相永磁
同步电机的无传感器控制技术、六相永磁同步电机的数学建模及矢量控制技术、六相电压源逆变
器PWM 技术和五相永磁同步电机的数学建模及矢量控制技术等。每种控制技术都通过了MATLAB仿
真建模并进行了仿真分析。本书各部分既有联系又相互独立，读者可根据自己的需要选择学习。
本书可作为从事电气传动自动化、永磁同步电机控制、电力电子技术的工程技术人员的参考书，也可
作为大专院校相关专业的教师、研究生和高年级本科生的参考书。
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精彩短评

1、现有电机控制书籍里仿真做得最好的一本，可惜书中错误太多，有跟仿真模型无法对应的现象。
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