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تبدیلات ریاضی درمهندسی برق 



متغییرها) Decoupled(  مجزا کردن. 1

تسهیل حل معادلات با ضرایب متغییر با زمان . 2

ارجاع متغییرها به یک چارچوب مشترك . 3

:هدف از استفاده تبدیل هاي ریاضی یکی از موارد زیر میباشد



تبدیلات بکار رفته در مهندسی برق     



اتورها،   براي مطالعه شرایط نا متعادل در سیستمهاي قدرت و اجزا  آن نظیر ژنر                 
در واقع یک سیستم نامتعادل      . ترانسفورماتورها و موتورهاي الکتریکی بکار میرود         

م  سه فاز به سه سیستم متعادل سه فاز تبدیل و محاسبات در این فضا انجا                 
.میشود

















=

aa1

aa1
111

3
1]T[

2

2
12o

][][][ 1212 abcfTf oo =

e ja 3
2π

=

تبدیل فورتسکیو   



. میتواند ولتاژ، جریان یا شار باشد fدر روابط مربوط به تبدیل  
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. یک تبدیل سه فاز به دو فاز می باشد و داراي یک مولفه هموپلار است                  
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:توان لحظه اي یک سیستم سه فاز رابا شرایط بار اهمی در نظر بگیرید                     
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: در لحظه                  توان لحظه اي سیستم برابر است با                
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بدیل کلارك  وتوان لحظه اي       در لحظه                  ولتاژ وجریان لحظه اي تبدیل یافته توسط ت                

:  مربوطه  به شکل زیر میباشند      
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.همان تبدیل کلارك است با این تفاوت که این تبدیل حافظ توان میباشد
.شدیک ماتریس تبدیل زمانی میتواند حافظ توان باشد که ماتریس متعامد با

. ماتریسی متعامد است که معکوس آن با ترانسپوزه آن برابر باشد 
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یستم قبلی توسط تبدیل کنکوردیا      در لحظه                  ولتاژ وجریان لحظه اي تبدیل یافته همان س                  
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d درجه جلوتر از محور  q  90محور 
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d درجه عقبتر از محور   q  90محور 
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. عوض میشود d با q         این حالت مانند قسمت اول است با این تفاوت که جاي محور
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پس

.  این تبدیل حافظ توان نیست       
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