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Rovnice chodu alternátoru 

Vztahy vycházejí z Parkovy transformace (předpoklad kompletní linearity systému): 
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kde k je a, b, c, F, D, Q 
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kde: 

Indukčnosti stator vs buzení: 
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Indukčnosti statoru vs tlumič v ose d: 
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Indukčnosti statoru vs tlumič v ose q: 
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Indukčnosti statoru vlastní: 
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Indukčnosti statoru vzájemné: 
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Po zavedení Parkovy transformace ve statoru (zavedení inerciální soustavy spojené s rotorem): 
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získáme namísto prvních tří napěťových rovnic: 
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a magnetické toky jsou: 
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dL  je podélná synchronní indukčnost 
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qL  je příčná synchronní indukčnost 
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0L  je netočivá indukčnost  2 000 aba LLL   

Výkon stroje: 
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Momentová rovnice stroje pro dvoupólový stroj je: 
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kde Jmot je  moment setrvačnosti 

 

Fázorový diagram synchronního stroje v ustáleném synchronním chodu 

(veškeré časové změny toků jsou nulové, proudy tlumičem taktéž) 

Chod naprázdno: 0 qd II  a 0q , tedy 0

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ustálený stav musí: 0dU  a VSq eUU   

Zatížený stav:  qqdqdd IxRIRIU    

 Vddqdqq eIxRIRIU    

Zavedeme fázorový diagram pro velikosti těchto veličin: 
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kde: xxx add   a xxx aqq    jsou podélná a příčná synchronní reaktance (xd, 

xq) a reaktance reakce kotvy v podélné a příčné ose (xad, xaq) 



 


