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UKŁADY DWUKIERUNKOWE

Główna cecha charakterystyczna:

Dwukierunkowy (bez składowej stałej) 
przepływ prądu przez fazę źródła zasilania 
(lub fazę strony wtórnej transformatora)
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Układ dwukierunkowy sześciopulsowy
Mostek trójfazowy
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Sekwencja sterowania
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Charakterystyka sterowania
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Charakterystyka sterowania
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Charakterystyka zewnętrzna
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Zjawisko komutacji
w układach o komutacji sieciowej



2u~ ki

Tu

Ti2ikLkR

oDi

oDoD

E

R

Ldu

didi

)sin(
)(

2 zm
k

k tU
td
tdi

L αω +=    

   

0)0( =ki

( ))cos(cos)( 2
zz

k

m
k t

L
Uti αωα
ω

+−=    

   

)()( tiIti kdT −= )()(
0

titi kD =



0 2/π π π22/3π
t   ω

u
i

1zα 2zα
zα pTα

wα

E

du

di
Ti oDi



du

E

R

L
ki

1T

~ 21u

1i

kL

kR

2T

~ 22u

2i

kL

kR

di



1T

~ au

ai

kL

kR

2T

~ bu

bi

kL

kR

2T

~ cu

ci

kL

kR du

E

R

L

di

ki



)sin(22 tUu ma    ω=

)3/2sin(22 πω −= tUu mb    

)(
2
1

22 ab
k

k uu
td
idL −=

 

 

0)0( =ki

( ))cos(cossin)( 2
zz

k

m
k t

pL
U

ti αωαπ
ω

+−=    

   



( ))cos(cossin)( 2
2 zz

k

m
da tpL

UIti αωαπ
ω

+−−=    

   

( ))cos(cossin)( 2
2 zz

k

m
b tpL

Uti αωαπ
ω

+−=    

   



0 2/π π π22/3π
t   ω

au bu cuu
i

1Ti 2Ti 3Ti3Ti

zα
wα

E µ



z

m

dk
z

p
U

IL
α

π
ω

αµ −
















−=
sin

cosarccos
2

  

 

2sin
arccos

2

min
π

π
ωµ −
















−=

pU
IL

m

dk   

2/πα =z

0=zα
















−==

pU
IL

m

dk

π
ωµµ

sin
1arccos

2

0max
   



















+−= ∫∫
++−

+−

++

+−

µαππ

αππ

αππ

αππ
ωω

π

z

z

ca

z

a

p

p

p

p

tduutdu

p

U d

2

2

2

2

)(
2
1

2
1

222      

z

 

( ))cos(cossin2 µααπ
π

++= zzm p
pUU d

)2/cos()2/cos(0 µαµ += zdd UU

( ))cos(cos
2
1

0 µαα ++= zzdd UU



dkz

m

dk
zm UU

pU

IX
p

pUU dd     ∆α
π

απ
π

mm cos
sin2

cossin 0
2

2 =
















=

dIXpU kdk        

π
∆ 2=

dI

pU

L

m

k
zz π

ω
µαα

sin
)cos(cos

2

 

=+−





R L
E

dudi

~
2u

1T

2T

3T

4T

oDoD

~
2u

1T

2T

3D

4D

di

R L
E

du

~
2u

1T

2D

3T

4D

di

R L
E

du



1T

2T

3T

4T

5T

6T

~ cu

ci

~ bu

bi

~ au

ai

oDoD

di

R L
E

du

~ cu

ci

~ bu

bi

~ au

ai

1T

2T

3T

4D

5D

6D

di

R L
E

du


