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1. Esitd liukurengasmoottorin, jonka roottoripiiriin on kytketty lisidresistanssi Rstart,
avaruusvektorimalli roottorikoordinaatistossa (jédnnite-, vuo-, momentti- ja litkeyht4lot)
ja piirrd janniteyhtél6ihin perustuva sijaiskytkentd. Selitd miten mallintaisit
moottorikdyton Simulink-ohjelman avulla.

2. Oikosulkumoottori on kytketty suoraan kolmivaiheiseen 50 Hz 230 V syé6tdverkkoon,
jolloin roottori pydrii 2% jéttdmalla. Ajanhetkelld t=0 roottorikoordinaatiston
reaaliakseli on samansuuntainen stationéérisen koordinaatiston reaaliakselin kanssa

ja roottorivirran avaruusvektori roottorikoordinaatistossa on i;'= 56", Laske
roottorivirtavektorin arvo roottorikoordinaatistossa ajanhetkelld t=15ms ja muunna
kyseinen vektori staattorikoordinaatistoon komponenttimuotoon (A-B) seki laske
vastaavat vaihevirtojen (r,s,t) arvot.

3a) Osoita, ettd péttehon avaruusvektorimuotoinen mééritelma on koordinaatistosta
riippumaton.

3b) Miksi kolmivaihekoneen staattorin magnetointi-induktanssi on puolitoistakertainen
kididmin padinduktanssiin verrattuna.

4, Esitd pintakiinnitteisilld magneeteilla varustetun kestomagneettitahtimoottorin, uppomagneeteilla
varustetun kestomagneettitahtimoottorin seka reluktanssitahtimoottorin avaruusvektorimallit
(jénnite-, vuo-, momentti- ja litkeyhtélt) roottorikoordinaatistossa komponenttimuodossa (d-q).

5. Johda jannitevilipiirillisen suuntaajan verkkosillan avaruusvektorimalli (kytkentivektorit)
lahtien liikkeelle yksittdisen kytkimen kytkentéitilan médritelmésta.



