PINGE JAVOOLU VAHELISED SEOSED

Passiivsed R ii. M i

: i L i C
elemendid N _I._Nv\__ _._l |_
RLCM E— u , u | Uiz| Li 2 |U21
Pinge ja u=Ri u=Ldi/dt I = C du/dt u12 = Mdi2/dt
vooluhetkv. | j=Gu | j=1/Lfudt | u=1/cClidt | uz=Mdiydt
Kompl.tak. Z=R Z=joL Z=-]/oC Zn = joM
ja juhtivus Y=G Y= —jleL Y=joC

Siinusreziimil u = \/§Usin(a)t+‘}’u) i = ﬁlSin(a)t"‘qﬂ) o=Pu-Y¥

Kompleksmeetod:

u = Im[V2-Uexp(jot)]; U =UL¥.=Ucos(Pu)+jUsin(Py); U=2Z1
i = Im[V2:lexp(jot)]; 1 =1 2% =1cos(¥i)+jlIsin(¥); 1=YU
Ef-viirtused U=RI U=owLI l=0C U
Vektor- L U — U> : T\‘P 2
diagramm _
J ¢=0 I l @ =m/2 >U

R —aktiivtak.; XL = oL, Xc = 1/oC — indukt.ja mahtuvuslik reaktiivtak.

G - aktiivjuht.; BL = 1/oL, Bc = @C - indukt.ja mahtuvuslik reaktiivjuht.

Komplekstakistus Z = R + jX; kompleksjuhtivus Y = G — B;

Z=1Y

RLC jadaiihendus: niivtakistus Z = \/R° + X : reaktiivtak. X = XL — X¢

RLC roopiihendus: niivjuhtivus Y = JG*+B? ; reaktiivjuht. B = BL — Bc




