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Esitd liukurengasmoottorin, jonka roottoripiiriin on kytketty lisdresis-
tanssi Rgi,., avaruusvektorimalli roottorikoordinaatistossa (jdnnite-,
vuo-, momentti- ja liikeyht#lot) ja piirréd janniteyht#loihin perustuva si-
jaiskytkentd. Selitd miten mallintaisit moottorikdyton Simulink-ohjel-
man avulla.

Liukurengasmoottorin roottoripiirid syétetdan tasavirralla, jolloin root-
torivirran avaruusvektori roottorikoordinaatistossa on i, =10e™3A. Root-
tori pyorii staattoriin ndhden kulmanopeudella w=157rad/s. Ajanhetkel-
14 t=0 roottorikoordinaatiston reaaliakseli on samansuuntainen statio-
n#drisen koordinaatiston reaaliakselin kanssa. Muunna roottorivirran
avaruusvektori staattorikoordinaatistoon komponenttimuotoon (A-B)
ajanhetkelld t=10ms ja laske vastaavat vaihevirtojen (r,s,t) arvot.

Johda komponenttimuotoiset pito- ja loistehon lausekkeet ldhtien néen-
néistehon avaruusvektorimuotoisesta méaritelméistd. Osoita, ettd piato-
ja loistehon lausekkeet ovat koordinaatistosta riippumattomia.

Esitd pintakiinnitteisilld magneeteilla varustetun kestomagneettitahti-
moottorin, uppomagneeteilla varustetun kestomagneettitahtimoottorin
seké reluktanssitahtimoottorin avaruusvektorimallit (jinnite-, vuo-, mo-
mentti- ja lilkeyhtélot) roottorikoordinaatistossa komponenttimuodossa

(d-9).

Esitd kompounditasavirtamoottorin (long-shunt compound dc machine)
dynaaminen malli (jinnite-, momentti- ja liikkeyhtélot). Miten myotéa- ja
vastamagnetoidun kompoundikoneen momenttikiyrit poikkeavat toisis-
taan ja miksi?




