Formelblad ETEFO5, ETEF10 och EIEF10
Per Unit System — Basstorheter

Anvandning: A=ayy-Apas, B=bpuBhas, ...
Basvarden for olika storheter (n = nominellt varde):
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Symmetriska komponenter

RMS-védrde av fasstorheterna Y, Y., ochY , kan uttryckas som symmetriska komponenterY *,Y ~ochY? eller
omvant ur

Y 1 1 1\(Y* Y 1 a a?)(yY, 3
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Magnetiska kretsar

Amperes formel fér magnetiska kretsar: N -i = Hg, -l +H ir <Ly dér B = gou H och 1p=4r.10" Tm/A
AL-vdrde: L=A_ -N?

Medelvarde och RMS-vérde

Allman periodisk tidssignal a(t) med periodtid T:

Medelvarde : K:lea(t)dt RMS — vérde :  Agys = ITlJ.az(t)dt
T T

Allman tidssignal a(t) med spektrum for diskreta frekvenser f;, f5, fa, ... dar f,=2f;, f;=3f, ..., fi=hf, ...
f; kallas grundton och h &r évertonens ordning (andraton, tredjeton, etc)

Ag. = medelvarde for DC komponenten
A; = RMS-varde for grundtonen

A, = RMS-vérde for andratonen

A, = RMS-varde for éverton av ordning h

Totala RMS-vérdet for tidssignalen a(t) ges av:

AéMS = Agc +ZA'§ = Agc +(A12 + Az2 +---): Agc + Agc,RMS
h

Dar alltsd RMS-vardet av vaxelkomponenten (ac) ges av:

Agc,RMS =ZA'§ =(A12 +Azz +)
h

Trigonometri Eulers formel
sin(a + ) =sin(a)cos(3) +sin()cos(a) sin?(a) = 1-cos(2) sing = el __e_jg
sin(a — ) = sin(a)cos(8) - sin(3)cos(«) - 2 2]
cos(a + 8) = cos(a)cos() - sin(a)sin(B3) 1 ) 0 o
cos(a — ) = cos(a)cos(B) + sin(a )sin(5) cos?(a) = %(a) cosd = %



Likstromsmaskinen

dy . . .

d_ta:ua_Ra'la_a)"//m Wa=Lala T=wp-i,

Vid elektrisk magnetisering géller

dy : ) : .
m =U; —R; -i;y dar w; =L;-i; och w,=L, i,

Asynkronmaskinen
Matematisk modell i statorkoordinater
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Vid stationdar drift galler

T= Py _i.l__S.Rth :i& |r2 = Pio
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Synkronmaskinen
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Vektorer

Den generella storheten s uttryckt i fasstorheterna s,, s, och s, kan skrivas som en vektor S

koordinatsystemet enligt.

2z
$Y =s,+ sy =K|s,+spe 3 +se 3

Dar K = 2/3 anvénds fér amplitudinvariant transformation och K =,/2/3 for effektinvariant transformation

En vektor i af-systemet kan uttryckas i ett annat koordinatsystem, xy-systemet, med hjélp av koordinattransformation
dar @ar vinkeln mellan a-och x-axeln (positiv om x ligger fore o). Pa vektorform skrivs transformationen:

§9 =5, +js, =57 eV’

P& matrisform skrivs transformationen:

Sx| (cos@ sind) (S, 1[5
sy) \=sin@ cos@) \sz) (s

Det mekaniska systemet
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