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Modalni analyza

volné proudy
modalni analyza
mody operatorové |Z]| matice
dva mag. vazané obvody

e odstranéni prevodu

e normalizace
mody|Z]| matice synchr stroje
vypocCet parametru synchr. stroje
prehled casovych konstant stroje



Volné proudy
systém 2.radu:
a,y" +ay +a,y=bu +bu"+bu
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vhucene volné

V(s) =

= Vnucene reseni je prenosova funkce mezi u(s) a y(s)

= Volné veliciny (napr. proudy) jsou prechodnym deéjem
zavislym na pocatecnich podminkach



Stavova reprezentace systemu
e Obecny popis linearniho dynamického systému:

stavova (systemova) matice vstupni matice

stavove promenlg) X(t) _ ( ) ( )+ ‘f) ( )\Vst promeénne
(

. — "b dici"
vyst. proménné/> y(t) /( )-y(t)+ \t) (t) ("budici")
vystupni matice prechodova matice

X, (t) "y, (t)] u, (1)

x(t)=] .. y(t)=| .. ut)=| ..
X, (t) Yo t): u, (t).

e Nevyskytuiji-li se y(t) ani u(t), je systém autonomni.

X(t)=A(t).x(t)



Stavova reprezentace systemu
Je-li systém nelinearni:
(1) = (x(1).u(t)
y(t)=h(y(t),u(t))
Autonomni systém:

X(t)=f (x(1)
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Obsahuje-li systém navic algebraicke rovnice:

c 7 diferencialni rovnice
[x] =/ ([x]’[y ]) (x.. stavové veliCiny,

y ...nestavové veliCiny)

[0]: g([-x] [y]) algebraické rovnice



Stavova reprezentace systemu

e Provedeme-li linearizaci prvnich rovnic:
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Stavova reprezentace systemu

e Celkove:
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e Eliminace alg. rovnic a vytvoreni autonomniho systému:
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Modalni analyza systému

V....rad [A]

1=  1:v pocitaciindex A;... vlastni Cislo
[m;] pravostranny vlastni vektor
[n;] levostranny vlastni vektor
[Aq] diagonalni matice vlastnich cCisel
[M]=[[my]...[m,]], n]
(V)= s
[n]




Modalni analyza systému

AL[m]=A4[m]  [n] [4]=4[n]
Al [M]=[M][A, ] [N][4]=A,[N]

[}\4]_1 [A][M][M]l z[M]_l [M][Ad][M]_ = porovnanim

|N]= [JM]_'1 = |n,|[m]|=1=|n]L]m,]
[A]:[M][Ad][M]l :[M][Ad][N]



Modalni analyza systému

[Ax] =[A][Ax] =[M][A, ][N][Ar]

Z]




Vlastni Cisla A operatorové impedancni matice Z(s) urcuji casové
konstanty volnych proudu !

i o Y sl 4 0
sL, R +sL,||i,|

— i

, L k
wznam: T, =—=, T, = —Rzz

1 2

, Casove konstanty vinuti

2

o.,=1- L,

0<o <1 ,Cénitel rozptylu
12 3 5
Lll LZZ




Mddy mag. vazanych obvodd
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Mddy mag. vazanych obvodu

vysledek:
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Mddy mag. vazanych obvodd
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