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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
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