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Pinge ja 

voolu hetkv. 

u = R i 

i = G u 

u = L di/dt 

i = 1/L∫udt 

i = C du/dt 

u = 1/C∫idt 

u12 = Mdi2/dt 

u21 = Mdi1/dt 

Kompl.tak. 

ja juhtivus 

Z = R 

Y = G 

Z = j L  

Y =  –j /L

Z = –j /C  

Y =  j C 

Zm = jM 

Siinusrežiimil u = )sin(2 UtU   i = )sin(2 ItI    = U – I 

Kompleksmeetod:  

u = Im2·Uexp(jt);   U = Uu = Ucos(u) + j Usin(u) ;  U = Z I 

i = Im2·Iexp(jt);      I  = I i   = I cos(i )+ j Isin (i) ;    I = Y U

Ef-väärtused U = R I U = L I I = C U

Vektor-

diagramm 

            I               U
 

 = 0

                         U

     I       = /2 
U

I       = – /2



R – aktiivtak.; XL = L, XC = 1/C – indukt.ja mahtuvuslik reaktiivtak. 

G – aktiivjuht.; BL = 1/L, BC = C – indukt.ja mahtuvuslik reaktiivjuht. 

Komplekstakistus  Z = R + jX; kompleksjuhtivus Y = G – jB;     Z = 1/Y 

RLC jadaühendus: näivtakistus Z = 
22 XR  ; reaktiivtak. X = XL – XC 

RLC rööpühendus: näivjuhtivus Y = 
22 BG  ; reaktiivjuht. B = BL – BC 


