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Magneticke toky v jednotlivych vinutich




Magneticke toky v jednotlivych vinutich

Matematicky model synchronniho stroje v souradném systému a-b-c

Uk = —Rklk — &
dt

kde kjea, b,c, F, D, Q
Wa=Laa-la+ Lab- b+ Lac-lc+ Lar- IF+ Lap- Ip + Lag - g

Y. Laac Lav Lac Lar Lap Lao 1.
Yy Lva Low Lve Lok Lsp Lso I
Y. Lea Lev Lee L Lep  Leo 1
Yr Lra Lrv Lrc Lrr Lrp QO | Ir
Yo Lpa Lp» Lpc Lpr Lpp 0 Ip
Yo Lo« Lo» Loc O 0 Loo | | Io




Indukcnosti nahradniho schématu

Prabéh indukénosti pfi zméné polohy rotoru

Lar = LFa = LaFmcos 9

Lbr = LFb= Larm 008(19 — %ﬂj

Ler = LFe = Larm COS(S + %7[)
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Indukcnosti nahradniho schématu

Prabéh indukénosti pfi zméné polohy rotoru

Lab = LDa = LaDmcos 9

Lbp=LDb= LabDm COS(Q — %72’)

Leb = Lbe = Labm 008(19 + %7[)

1.57
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Indukcnosti nahradniho schématu

Prabéh indukénosti pfi zméné polohy rotoru
La0=L0a = LaOm COS(Q + %ﬂ'j

Lro=Lop = Lansin(ﬁ—gﬂ +%7zj

Lco=Loc =LanSi1’l(19+§7Z'+%7Z'j
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Indukcnosti nahradniho schématu

Prabéh indukénosti pfi zméné polohy rotoru

Laa = Lao+ L2cos 29

Lob= Lao+ L2 cos{Z(B — % T

Lee = Lao+ L2 COS|:2(19 + % T
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Indukcnosti nahradniho schématu

Prabéh indukénosti pfi zméné polohy rotoru
L, =-L,,+L,cos29

L, =-L,,+L,cosl2| 8——x }

L, =-L,, +L,cos| 2| $+—rx }
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Indukcnosti nahradniho schématu

Prabéh indukénosti pfi zméné polohy rotoru

Souhrn prubéhd indukénosti ovliviiujicich
magneticky tok faze a

1.57

1.0

N
0.5 / 7\

0.0

—0.5 \ >/
TN )}
L] / \/ /
. &_ _/&__/
-5 I I I I I I I I
0.0 0.2 0.4 0.6 0.8 1.0 1.2 1.4 1.6

time [s]
B 1aa M [ab M Ica M LaF LaD M LaQ

WYa=Llaa-la+La- b+ Lac-lc+Lar-IF+ Lap- Ip+ LaQ' |Q



Statorové magnetické toky

Matematicky model synchronniho stroje v souradnéem systéemu a-b-c

Uk = —Rilk — ——
dt

Wk =Lka-la+ Lko- lo+ Lke- lc+ Lkr - IF + Lkp - ID—I— Lko - IQ
v v Ny p— — —

kde kjea, b,c, F, D, Q



Statorové magnetické toky v jednotlivych
vinutich a jejich vektorovy soucet

Statorové magneticke toky okamzité Statorovy magneticky tok souctovy
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time [s]



Statorové magnetické toky v jednotlivych
vinutich a jejich vektorovy soucet

Statorové magneticke toky okamzité Statorovy magneticky tok souctovy
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time [s] 1) 2 time [s
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Magneticke toky v jednotlivych vinutich

Statorové magnetické toky, vysledny souctovy tok a tok rotorovy pfi
konstantnim zatézném uhlu
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Magneticke toky v jednotlivych vinutich

Magnetické toky pri postupné se zvetsujicim zatézném uhlu
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Magneticke toky v jednotlivych vinutich

Magnetické toky pri postupné se zvetsujicim zatézném uhlu

000000000000
time [s]



Magneticke toky v jednotlivych vinutich

Statorové magnetické toky, vysledny souctovy tok a tok rotorovy pfi postupné
se zvetsSujicim zatézném uhlu a rozklad statorového toku do os d a q
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Parkova transformace

Parkova transformace je prevedeni statorovych veliin do soufadného
systému pevneé spojeného s rotorem, pricemz osa d je ve smeéru budiciho
toku a osa q v pozici mezipolove.




Parkova transformace

Matematicky model rozkladu statorovych veliCin do osda g

u, = %(Ua cos & +U, cos($—2/37)+u, cos(9+2/37))
2 : :

u, = g(ua sin 9+, cos(9—2/3x)+u,sin($+2/37)) F<

u, :%(ua+ub+uc)

- A4

I | [qu} [P]- |:uabc:|

cosd cos(93—-2/3x) cos(9+2/3x)
[P]:é sind  sin(9-2/37) sin($+2/3x) [dqo] [P] [Iabc}

1 1 1
| E E E . |:LPd,q,0:|:[P]°|:LPa,b,c:|




Parkova transformace

Soustava rovnic po Parkové transformaci

We = Lrdld + Lrrle + Leplp

U,=-RI, - d;I;d +a)\Pq Yo = Lbdld + Lorlr + Loblp
4 Yo = Logla + Lacle
_ q
Uq __qu_Tlt*_wLPd Y4 = Lald + LarlF + Laplo
U o) dV¥, Wq = Lalg+ Loalo
07 oy Yo = Lolo

3 -
L, = Lao+ Labo+— Lo
Zavadime podélnou synchronni induk&nost L, 2

3 -

pfiénou synchronni indukénost L , Lg= Lao+ Labo——1L>

a netocCivou synchronni indukcnost L,

Lo= Lao+ 2Lano




Parkova transformace

Prabéh transformovanych indukcnosti L a L, pfi zméné polohy rotoru
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Parkova transformace

Soustava rovnic po Parkové transformaci

We = Lrdla + Lerle + Leplo

U, = _Rh —d% + a)iq Wb = Lpald + LorlF + Loolo

Yo = Loglg + Loglo

d¥,
U, =—Rl,-—='-0¥,

d¥, Yq = EJE"‘ LqQ|:_Q

dt N / LI’O — LOI__O

Pro bezporuchovy stav alternatoru je pro zapojeni statoru do neuzemnéné hvézdy:

1
|o=§(h+|w+h)zo

Wa = Lals + Lerle + Lo

U, =-RI, —



Parkova transformace

Po Parkové transformaci jsou transformované veliCiny bud konstanty,
nebo stejnosmerné veliCiny, které se meni pouze v prechodnych déjich.

Uk = —Rkilk — &

dt

Wk =Lka-la+ Leo- o+ Lke- lc+
v Ny Ny

+ Lkr '|_F+ LkD-I_D+ LkQ"&

kde kjea, b,c, F, D, Q

We = Lrdla + Lerle + Leplo

Yo = Lodgld + Loelr + Loolo

¥o = Lagle + Loalo o

Ya = Ldla + Larlr + LdDID

LIjq = quq + LqQLQ




