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Sistemes de coordenades

LI 11T
0, 1, ii

A, B, C
a, b, c
ra, rb, rc
sa, sb, sc

Sistema de coordenades fix trifasiques generic

Sistema de coordenades fix ortonormals genéric

Sistema de coordenades fix trifasiques eléctriques

Sistema de coordenades giratori trifasiques eléctriques
Subindex de variables rotoriques en referéncia A, B, C
Subindexs de variables estatoriques en referéncia Sa, Sg, Sc

0, D, Q Sistema de coordenades ortonormals fix de variables estatoriques

sD, sQ
0,d,q
rd, rq
0,%,y
g

Angles
o0

Constants

2
c=.,l—
3
P
TV
D
J
Corrents

1

i,,0,,0,:

Subindexs de variables estatoriques en referéncia 0, D, Q

Sistema de coordenades ortonormals fix de variables rotoriques

Subindexs de variables rotoriques en referéncia 0, d, g

Sistema de coordenades ortonormals giratori de variables referides a 1'estator
Sistema de referéncia genéric

Angles arbitraris

Angle de posicié del sistema de referéncia respecte a I’observador extern
Angle entre el sistema de referéncia i el rotor

Angle de posicié del rotor respecte 1’observador extern

Formulacié de poténcia com a invariant

Parell de pols
Constant de temps rotorica (L, /'R, )

Coeficient de fregament viscos
Inércia

Corrent instantani genéric

Corrents trifasics

Vector de corrents trifasics de 1’estator

Vector de corrents trifasics del rotor

Corrent estatoric 1 rotoric en eixos transformats geneérics

Corrent de I’estator en eixos en quadratura fixos referits a I’estator
Corrent del rotor en eixos en quadratura fixos referits a 1’estator

Corrent de ’estator en eixos en quadratura giratoris solidaris al fasor de tensio

estatorica referits a I’estator
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I, Ly Corrent del rotor en eixos en quadratura giratoris solidaris al fasor de tensid
estatorica referits a I’estator

Iy Corrent magnetitzant generic

I, Corrent magnetitzant en eixos giratoris solidaris al fasor de tensid estatorica
referits a l'estator

I Corrent estatoric en régim permanent @,

1> Corrent rotoric en régim permanent @,

1> Corrent rotoric transformat amb l'operador @'
Filtre

K. Constant de tall de filtratge

, Pulsacio de tall de filtratge

Fluxos

v, Flux al rotor generic

Flux a I’estator genéric

>

Flux magnetitzant

3

Flux estatoric i rotoric en eixos transformats genérics

-

< <€ € €| <
€|

Ds \PSQ Flux estatoric en eixos fixos en quadratura referits a I'estator
vd \P,q Flux rotoric en eixos fixos en quadratura referits a I'estator

Inductancies

L, Inductancia de I’estator total per fase

L, Inductancia de l'estator en régim permanent

[ Inductancia de dispersio de 1’estator

A Inductancia de dispersio de I’estator en régim permanent

L, Inductancia del rotor total per fase

L, Inductancia del rotor en régim permanent

[, Inductancia de dispersio del rotor

[, Inductancia de dispersio del rotor en régim permanent

M Inductancia d’excitaci6é de cada una de les fases (la que crea el flux concatenat) i

també el valor maxim d’inductancia matua entre estator 1 rotor

L, =3/2M * Inductancia ciclica magnetitzant

L =3/2M"+l, =M +1, Inductancia ciclica estator
L =3/2M"+l, =M +1, Inductancia ciclica rotor
[M (9)] Matriu d’acoblaments magnétics

[M ,,] Matriu d’acoblaments rotor-rotor
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[m,]
[m,,]
[m,,]
Lliscament
Ky
Modulador
Tops , T,
T Z min
Operadors
2E
a=e 3
D
X
1
I, +L,
2 = L
-1
Parell:
I
elec
Fmec
I
Promitjat
R
Reguladors
u
uP
u[
e €
K,
K I
a

Matriu d’acoblaments rotor-estator
Matriu d’acoblaments estator-rotor

Matriu d’acoblaments estator-estator

Lliscament

Temps d'imposicio del triplet calculat a la sortida

Temps minim de permanéncia en un estat de cada branca

Operador complex espacial

d
di

Operador que significa
Producte escalar

Constant genérica a multiplicar per tensions i/0 corrents

Operador per transformar models del motor en régim permanent
Operador complex (V—1)
Retard pur

Parell electromagnétic genéric en régim permanent

Parell electromagnetic desenvolupat per la maquina

Parell mecanic

Parell electr. en régim permanent calculat a partit del circuit equivalent T2

Factor de promitjat

Sortida del regulador

Sortida de l'acci6 proporcional del regulador
Sortida de l'accid integral de regulador
Error

Constant proporcional genérica

Constant integral genérica

Ponderacio de la consigna en reguladors PI modificats
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b
BP
T

1

Reactancies

Resistencies

R, ]
R, ]

RS

RV

R,

R,
Sistemes
u[

uO

I, T,
Tensions
u,v

ua > ub > uC

v
v, ]

\% \%

sD > 7 sQ

Vrd B qu

e

r

Transformades

[P(a)]
[P()]"

Variables

Ponderaci6 de la variable mesurada en reguladors PI modificats
Banda Proporcional

Temps Integral

Reactancia de dispersio d’estator per @,
Reactancia de dispersio del rotor per @,
Reactancia magnetitzant per @,
Reactancia d’estator total per fase per @,

Reactancia del rotor total per fase per @,

Matriu de resisténcies d’estator

Matriu de resisténcies del rotor
Resisténcia estatorica

Resisténcia rotorica

Resisténcia estatorica en régim permanent

Resistencia rotorica en régim permanent

Entrada genérica en un sistema que depén del temps
Sortida genérica en un sistema que depen del temps

Temps de mostreig

Tensid instantania genérica
Tensions trifasiques

Vector de tensions d’estator
Vector de tensions del rotor

Tensions d’estator en eixos en quadratura fixos referits a I’estator
Tensions del rotor en eixos en quadratura fixos referits a 1’estator

Forga electromotriu induida al rotor

Transformada genérica de Park

Transformada inversa genérica de Park
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X Indica que la variable X és consigna

X Fasor geneéric

X Variable transformada amb l'operador &,

X Variable estimada

Velocitats

w Pulsaci6 angular genérica

o, Pulsaci6 angular de les variables de I’estator
, Pulsacio angular del rotor, velocitat mecanica del rotor
, Pulsaci6 angular de les variables del rotor
@, Pulsaci6 sincronica

SO, O, Pulsacio6 de lliscament

Estimacio de velocitat per al control vectorial de motors d'induccio



