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Rovnice chodu alternatoru

Vztahy vychazeji z Parkovy transformace (pfedpoklad kompletni linearity systému):

Indukénosti statoru vs tlumi¢ v ose d:

Lap = Lpa = LabmC0S &

Loo = Lob = LaDmCOS(lg - %ﬂj

Leo = Loc = Lapm COS(IQ + é 72')

Indukénosti statoru vlastni:

Laa=Lao+ L2cos 29

Lob=Lao+ L2 005{2(8 - % ﬁj:|

Lee=Lao+ L2 005{2(19 + % 72'):|

Uk = —Rilk — &

dt
kdekjea, b, c,F, D, Q
Y. Lae Lav Lac Lar Lap Lao
Y, Loa Low Loc Ler Lep Lbo
Y. Lea Lo Lee Lk Lep  Leo
WYr Lra Lrv Lre Lrr Lep 0
Yo Lpa Lp» Lpe Lpr Lpop 0

| Wo| [Loa Lo» Lo 0 0 Loo |
kde:
Induk¢énosti stator vs buzeni:
Lar = Lra = LarmC0S %
]

Ler = Lre= LaFmCOS(Ig + gﬂ'j

Lor = Len = LaFmCOS(lg -

N wlN

Indukénosti statoru vs tlumic v ose g:

Lag = Loa= LaomCOS| & + %ﬂ'j

2 1
Lbo = Lob= LagmCOS| $——7+—7x
bQ Qb Q 3 5 j
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Lco = Loc= LagmCOS| $+—7+ =7
Q Q Q 3 5 j

Indukénosti statoru vzajemné:

Ly, =—L,po + L, cos28

Po zavedeni Parkovy transformace ve statoru (zavedeni inercialni soustavy spojené s rotorem):

[P]=2|sing sin(9-2/37)
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ziskame namisto prvnich tfi napét'ovych rovnic:

Ud=—R]d—&+a)\Pq

dt

d¥q

Ug=—-Rly dr oVd
Uo=—-Rlo— @

dt
a magnetické toky jsou:
WYa = Lald + LarlF + LapID WYF = LFdla + LFFIF + LFDID
WYqg=Lqglg+ LqgolO WYp = Lpdld + LpFIF + LppID
WYo=Lolo Yo =Loglg + Loolo

L, je podélna synchronni induk¢énost

Ly = La0+ Labo+ %Lz

Lq je pti¢na synchronni induk¢&nost
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3 & S—»
Lg = La0+ Lab0— 5 L2 0o 900 1800
Lo je neto¢iva indukénost L0 = La0 — 2 Lab0
Vykon stroje:
P=UI,+U,l, +U.I 3 3 3

1 =U,, +Uul, +U 1. PiZEUd1d+5Uqlq+IUOIO

Momentova rovnice stroje pro dvoupolovy stroj je:
dQ P 3
J oo T Mint + Mz Mint = o E(\Mq —Wyla)

kde Jmot je moment setrvacnosti

Fazorovy diagram synchronniho stroje v ustaleném synchronnim chodu
(veskeré Casové zmeny tokl jsou nulové, proudy tlumicem taktéz)

d¥Ya
Chod naprazdno: [, =1, =0a ¥, =0, tedy Us = Y =0 a Ug=—wYWa, tedy pokud se jedné o
t

ustaleny stavmusi: Us =0 a U =Ugq = ¢y,
Zatizeny stav: Ug=—Rl;+o¥, =—Rl; +x,1,
UC] :_R[q —Q)‘Pd :—R]q —.xd[d +€V
Zavedeme fazorovy diagram pro velikosti téchto veli¢in:
ey =Ug+R-\I;+1, )+ j-xI,+jx,1,

W
1

kde: Xx;=x,;t+x, a Xy =Xgq T Xg Jsou podélna a pii¢na synchronni reaktance (Xg,

Xg) & reaktance reakce kotvy v podélné a pticné ose (Xad, Xaq)






