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Filtr aktywny — zasada pracy, schemat 3W oraz 4W
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Filtr aktywny — zasada pracy, schemat 3W oraz 4W
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Filtr aktywny — zasada pracy, schemat 3W oraz 4W
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Filtr aktywny — zasada pracy, schemat 3W oraz 4W
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Filtr aktywny — zasada pracy, schemat 3W oraz 4W
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Filtr aktywny — zasada pracy, schemat 3W oraz 4W
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Filtr aktywny — zasada pracy, schemat 3W oraz 4W
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Filtr aktywny — zasada pracy, schemat 3W oraz 4W
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Architektura sterownika, czas rzeczywisty, generacja aplikacii
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Architektura sterownika, czas rzeczywisty, generacja aplikacii
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Architektura sterownika, czas rzeczywisty, generacja aplikacii
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Architektura sterownika, czas rzeczywisty, generacja aplikacii
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Reqgulator
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Reqgulator
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Reqgulator

f(da» dbr dc) = (Ifabc(t + TO) - Ifrefabc)T(Ifabc(t + TO) - Ifrefabc)
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Reqgulator
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APF 4W
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Reqgulator

Cztony heurystyczne:
* Przewidywanie sygnatu okresowego

* Repetitive control (ok. 5% zakresu sterowania)
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Filtr aktywny — zasada pracy, schemat 3W oraz 4W - FCzt
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Filtr aktywny — zasada pracy, schemat 3W oraz 4W - FCzt

© 4R + 4Rs 0 0 3R R R R 3 1 1 17
4L, 4L, 4L, 4L, 4L, 4L, 4L, 4L, 4L,
4R + 4Rs R 3R R R 1 3 1 ] 7
0 - 0 - il - - = = = 3 1 1
4L, 4L, 4L, 4L, 4L, 4L, 4L, 4L, 4L, i " i © 0 0
0 4R + 4Rs R R 3R R 1 1 3 1 i 3 1 11
o 4L, 4L, 4L, 4L, 4L, 4L, 4L, 4L, 4L, -— = —— 0 0 0
I1a R R + Rs 1 rilan 4L, 4L, 4L,
I1b — 0 0 - 0 0 0 — 0 0 0 |11 1 1 3
1 L2 L2 L2 “u, &, &, ° 00
%zc 0 R 0 0 R+ Rs 0 0 0 ! 0 0 gc ' ' ' 1 Ea
a — — — a
L, Ly Ly 0 0 0 —— 0 0 || Eb
12b 12b L
2¢|= R R +Rs 1 12¢ |+ 2 Ec
c 0 0 — 0 0 - 0 0 0 - 0 c 1 Usa
I2n L, L, L, I2n 0 0 0 0 T 0 Usb
R R R R +Rs 1 2
Uca - - - 0 0 0 - 0 0 0o —|Vea 1 |Lusc
Ucb L, L, L, L, L, [[Ucb 0 0 0 0 0o ——
Ucc 1 1 Ucc Ly
lUen) z 0 0 -z 0 0 0 0 0 0 0 |lycnd 0 0 0 0 0 0
1 1 0 0 0 0 0 0
0 = 0 0 —= 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0
¢ ) ¢ L 0 0 0 0 0 0
0 0 = 0 0 - 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 -
C C
! ! ! 0 0 0 ! 0 0 0 0
C C C C

29



Filtr aktywny — zasada pracy, schemat 3W oraz 4W - FCzt
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Filtr aktywny — zasada pracy, schemat 3W oraz 4W - FCzt
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Filtr aktywny — zasada pracy, schemat 3W oraz 4W - FCzt
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Dvnamiczny stabilizator napiecia - zasada pracy, schemat, wyniki
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Dvnamiczny stabilizator napiecia - zasada pracy, schemat, wyniki
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Dvnamiczny stabilizator napiecia - zasada pracy, schemat, wyniki
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APF / DVR
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APF / DVR
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APF / DVR
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Wady

« Brak dobrego regulatora dla wersji z FCzt. — PWM / nieliniowos¢

» Czestotliwos¢ kluczowania — przejscie na weglik krzemu SiC lub azotek galu
GaN

« Sprzeganie poprzez pamiec notatnikowg

39



