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Glossari de símbols 
 
Sistemes de coordenades 

I, II, III  Sistema de coordenades fix trifàsiques genèric 
0, i, ii   Sistema de coordenades fix ortonormals genèric 
A, B, C   Sistema de coordenades fix trifàsiques elèctriques 
a, b, c   Sistema de coordenades giratori trifàsiques elèctriques 
ra, rb, rc  Subíndex de variables rotòriques en referència A, B, C 
sa, sb, sc  Subíndexs de variables estatòriques en referència SA, SB, SC 
0, D, Q  Sistema de coordenades ortonormals fix de variables estatòriques 
sD, sQ   Subíndexs de variables estatòriques en referència 0, D, Q 

0, d, q   Sistema de coordenades ortonormals fix de variables rotòriques 
rd, rq   Subíndexs de variables rotòriques en referència 0, d, q 
0, x, y   Sistema de coordenades ortonormals giratori de variables referides a l'estator 
g   Sistema de referència genèric 
 
Angles 
α ,θ   : Angles arbitraris 

sθ
   Angle de posició del sistema de referència respecte a l’observador extern 

rθ    Angle entre el sistema de referència i el rotor 

mθ
   Angle de posició del rotor respecte l’observador extern 

 
Constants 

3
2=c   Formulació de potència com a invariant 

P   Parell de pols 

rτ    Constant de temps rotòrica ( )rr RL /  
D    Coeficient de fregament viscós 
J   Inèrcia 
 
Corrents 
i   Corrent instantani genèric 

cba iii ,, : Corrents trifàsics 

[ ]si    Vector de corrents trifàsics de l’estator 

[ ]ri    Vector de corrents trifàsics del rotor 

sgi , rgi   Corrent estatòric i rotòric en eixos transformats genèrics 

sDi , sQi   Corrent de l’estator en eixos en quadratura fixos referits a l’estator 

rdi , rqi   Corrent del rotor en eixos en quadratura fixos referits a l’estator 

sxi , syi   Corrent de l’estator en eixos en quadratura giratoris solidaris al fasor de tensió 
estatòrica referits a l’estator 
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rxi , rqi    Corrent del rotor en eixos en quadratura giratoris solidaris al fasor de tensió 
estatòrica referits a l’estator 

mi   Corrent magnetitzant genèric 

mxi    Corrent magnetitzant en eixos giratoris solidaris al fasor de tensió estatòrica 
referits a l'estator 

1I   Corrent estatòric en règim permanent 1ω  

2I   Corrent rotòric en règim permanent 1ω  
a

I 2   Corrent rotòric transformat amb l'operador 'a  
 
Filtre 

cK    Constant de tall de filtratge 

cω   Pulsació de tall de filtratge 

 
Fluxos 

rΨ   Flux al rotor genèric 

sΨ   Flux a l’estator genèric 

mΨ   Flux magnetitzant 
sgΨ , rgΨ   Flux estatòric i rotòric en eixos transformats genèrics 

sDΨ , sQΨ  Flux estatòric en eixos fixos en quadratura referits a l'estator 

rdΨ , rqΨ  Flux rotòric en eixos fixos en quadratura referits a l'estator 

 
Inductàncies 

sL   Inductància de l’estator total per fase 

1L   Inductància de l'estator en règim permanent 

sl    Inductància de dispersió de l’estator 

1l   Inductància de dispersió de l’estator en règim permanent 

rL   Inductància del rotor total per fase 

2L    Inductància del rotor en règim permanent 

rl    Inductància de dispersió del rotor 

2l    Inductància de dispersió del rotor en règim permanent 
M   Inductància d’excitació de cada una de les fases (la que crea el flux concatenat) i 

també el valor màxim d’inductància mútua entre estator i rotor 
MLm 2/3= ’  Inductància cíclica magnetitzant 

sss lMlML +=+= '2/3   Inductància cíclica estator 

rrr lMlML +=+= '2/3   Inductància cíclica rotor 
[ ])(θM  Matriu d’acoblaments magnètics 
[ ]rrM   Matriu d’acoblaments rotor-rotor 
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[ ]rsM   Matriu d’acoblaments rotor-estator 

[ ]srM   Matriu d’acoblaments estator-rotor 

[ ]ssM   Matriu d’acoblaments estator-estator 

 
Lliscament 
s    Lliscament 
 
Modulador 

PWMT  , ZT  Temps d'imposició del triplet calculat a la sortida 

minZT   Temps mínim de permanència en un estat de cada branca 
 
Operadors 

 3
2πj

ea =   Operador complex espacial 

 p   Operador que significa dt
d

 
×   Producte escalar 

'a   Constant genèrica a multiplicar per tensions i/o corrents 

m

m

L
Ll +

= 1
2α

 Operador per transformar models del motor en règim permanent 

 j   Operador complex ( 1− ) 
1−z   Retard pur 

 
Parell: 
Γ   Parell electromagnètic genèric en règim permanent 

elecΓ    Parell electromagnètic desenvolupat per la màquina 

mecΓ   Parell mecànic 

3Γ   Parell electr. en règim permanent calculat a partit del circuit equivalent T2 

 
Promitjat 
R   Factor de promitjat 
 
Reguladors 
u  Sortida del regulador 

pu   Sortida de l'acció proporcional del regulador 

iu   Sortida de l'acció integral de regulador 

e, ε   Error 

PK   Constant proporcional genèrica 

IK   Constant integral genèrica 
 a   Ponderació de la consigna en reguladors PI modificats 
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b    Ponderació de la variable mesurada en reguladors PI modificats 
BP  Banda Proporcional 

iT   Temps Integral 

 
Reactàncies 

1x   Reactància de dispersió d’estator per 1ω  

2x   Reactància de dispersió del rotor per 1ω  

mX   Reactància magnetitzant per 1ω  

1X   Reactància d’estator total per fase per 1ω  

2X   Reactància del rotor total per fase per 1ω  
 
Resistències 
[ ]sR   Matriu de resistències d’estator 

[ ]rR   Matriu de resistències del rotor 

sR   Resistència estatòrica 

rR   Resistència rotòrica 

1R   Resistència estatòrica en règim permanent 

2R    Resistència rotòrica en règim permanent 
 
Sistemes 

iu    Entrada genèrica en un sistema que depèn del temps 

ou    Sortida genèrica en un sistema que depèn del temps 

sT , mT   Temps de mostreig 

 
 
Tensions 
u , v  Tensió instantània genèrica 

cba uuu ,,  Tensions trifàsiques 

[ ]sv    Vector de tensions d’estator 

[ ]rv    Vector de tensions del rotor 

sDv , sQv   Tensions d’estator en eixos en quadratura fixos referits a l’estator 

rdv , rqv   Tensions del rotor en eixos en quadratura fixos referits a l’estator 

re    Força electromotriu induïda al rotor 
 
Transformades 
[ ])(αP   Transformada genèrica de Park 

[ ] 1)( −αP  Transformada inversa genèrica de Park 
 
Variables 



Índex i Glossari de símbols                     xvi 

Estimació de velocitat per al control vectorial de motors d'inducció 

*X   Indica que la variable X és consigna 
x   Fasor genèric 

2αX   Variable transformada amb l'operador 2α  

X̂   Variable estimada 
 
Velocitats 
ω    Pulsació angular genèrica 

sω    Pulsació angular de les variables de l’estator 

mω    Pulsació angular del rotor, velocitat mecànica del rotor 

rω    Pulsació angular de les variables del rotor 

1ω   Pulsació sincrònica 

ssω , slω   Pulsació de lliscament 

 
 


