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Magnetické toky v jednotlivých vinutích 

Jednoduché náhradní schéma synchronního stroje 



Magnetické toky v jednotlivých vinutích 

Matematický model synchronního stroje v souřadném systému a-b-c 
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Indukčnosti náhradního schématu 

Průběh indukčností při změně polohy rotoru 
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Indukčnosti náhradního schématu 

Průběh indukčností při změně polohy rotoru 
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Indukčnosti náhradního schématu 

Průběh indukčností při změně polohy rotoru 
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Indukčnosti náhradního schématu 

Průběh indukčností při změně polohy rotoru 













































3

2
2cos

 
3

2
2cos

2cos

2

2

2

LLL

LLL

LLL

aOcc

aObb

aOaa



Indukčnosti náhradního schématu 

Průběh indukčností při změně polohy rotoru 
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Indukčnosti náhradního schématu 

Průběh indukčností při změně polohy rotoru 

Souhrn průběhů indukčností ovlivňujících  

magnetický tok fáze a 
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Statorové magnetické toky 

Matematický model synchronního stroje v souřadném systému a-b-c 
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Statorové magnetické toky v jednotlivých 

vinutích a jejich vektorový součet 
Statorové magnetické toky okamžité Statorový magnetický tok součtový 



Statorové magnetické toky v jednotlivých 

vinutích a jejich vektorový součet 
Statorové magnetické toky okamžité Statorový magnetický tok součtový 



Magnetické toky v jednotlivých vinutích 

Statorové magnetické toky, výsledný součtový tok a tok rotorový při 

konstantním zátěžném úhlu 



Magnetické toky v jednotlivých vinutích 

Magnetické toky při postupně se zvětšujícím zátěžném úhlu 



Magnetické toky v jednotlivých vinutích 

Magnetické toky při postupně se zvětšujícím zátěžném úhlu 



Magnetické toky v jednotlivých vinutích 

Statorové magnetické toky, výsledný součtový tok a tok rotorový při postupně 

se zvětšujícím zátěžném úhlu a rozklad statorového toku do os d a q  



Parkova transformace 

Parkova transformace je převedení statorových veličin do souřadného 

systému pevně spojeného s rotorem, přičemž osa d je ve směru budícího 

toku a osa q v pozici mezipólové. 



Parkova transformace 

Matematický model rozkladu statorových veličin do os d a q  
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Parkova transformace 

Soustava rovnic po Parkově transformaci 
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Zavádíme podélnou synchronní indukčnost Ld ,  

 

příčnou synchronní indukčnost Lq , 
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Parkova transformace 

Průběh transformovaných indukčností Ld a Lq při změně polohy rotoru 

Zavádíme podélnou synchronní indukčnost Ld ,  
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Parkova transformace 

Soustava rovnic po Parkově transformaci 
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Pro bezporuchový stav alternátoru je pro zapojení statoru do neuzemněné hvězdy: 
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Parkova transformace 

Po Parkově transformaci jsou transformované veličiny buď konstanty, 

nebo stejnosměrné veličiny, které se mění pouze v přechodných dějích.  
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