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A — macierz stanu

abc — uktad wspétrzednych naturalnych

B — macierz wymuszen

C — macierz wyjs¢

cy — wspotczynnik bezwladnosci roju

c — wspotczynnik zachowan kognitywnych (poznawczych) roju

c3 — wspotczynnik zachowan spolecznych (socjalnych) roju

Ct — wspotczynnik tarcia wiskotycznego

D. — etykieta diody

D, — wspotczynnik wypelnienia impulsu sterujgcego

Dy — wzgledny czas trwania stanu zerowego

Dy — wzgledny czas trwania stanu aktywnego

Don — wzgledny czas trwania stanu zerowego grupy anodowej

Dok — wzgledny czas trwania stanu zerowego grupy katodowe;j

dq — wirujgcy uktad wspétrzednych prostokatnych

e — liczba Eulera (podstawa logarytmu naturalnego)

E — macierz zaktdcen

e — uchyb regulacji

€a — napi¢cie indukowane w uzwojeniu twornika

E, — warto$¢ Srednia napiecia indukowanego w uzwojeniu twornika

€as €bs €c — napiecia indukowane w uzwojeniu odpowiednio fazy a, b oraz ¢

fo — czgstotliwos¢ probkowania

Fow — czestotliwos¢ taczen

Ge (s) — transmitancja operatorowa filtru

G, (s) — transmitancja operatorowa obiektu sterowania

Goo (5) — transmitancja operatorowa uktadu otwartego dla regulatora potoze-
nia

VIl
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Goi (S)
Gow (5)

G, (s)

I

ia

Ia

ldg

iaa ib, ic
i,J, k,n,p

transmitancja operatorowa uktadu otwartego dla regulatora pradu
transmitancja operatorowa uktadu otwartego dla regulatora predko-
Sci

transmitancja operatorowa uktadu zamknietego

macierz jednostkowa (identycznoSciowa)

prad twornika

Srednia warto$¢ pradu twornika

sygnat odsprzegajacy tor d od toru g

prady odpowiednio fazy a, b oraz c

zmienne naturalne, np. numer prébki, indeks czasu (numer chwili),
numer czastki w roju

cz¢$¢ urojona liczby zespolonej

miedzyszczytowa warto$¢ tetnieft pradu

miedzyszczytowa warto§¢ tetnied pradu dla wspotczynniki wypel-
nienia impulsu D = e

wektor przestrzenny pradu stojana

wektor przestrzenny pradu wirnika

funkcjonal, wskaznik jakoSci, funkcja celu, funkcja kosztu sterowa-
nia

jednostka urojona

wskaznik jakos$ci w metodzie LQR

moment bezwladno$ci maszyny roboczej

moment bezwladnosci silnika

zastepczy moment bezwladnosci silnika i maszyny roboczej
macierz wzmocnien regulatora stanu

wzmocnienie toru pomiarowego potozenia

wzmocnienie toru pomiarowego pradu

wzmocnienie toru catkujgcego regulatora potozenia

wzmocnienie toru catkujgcego regulatora pradu

wzmocnienie toru catkujacego regulatora predkosci

wzmocnienie toru catkujacego regulatora

wzmocnienie obiektu

wzmocnienie toru pomiarowego predkosci

wzmocnienie przeksztattnika

wzmocnienie toru proporcjonalnego regulatora potozenia
wzmocnienie toru proporcjonalnego regulatora pradu
wzmocnienie toru proporcjonalnego regulatora predkosci
wzmocnienie toru proporcjonalnego regulatora
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rrEE

PA
Po
p-u.

qa
ngest

q;

qmax

Qmin

pbest

YO
=~

B>

r gbest

SDO
SDA

wzmocnienie regulatora

indukcyjno$¢ obwodu twornika

indukcyjnos¢ gtéwna

indukcyjno$¢ wirnika

indukcyjnos¢ stojana

wspotczynnik giebokosci modulacji

moment elektromagnetyczny

moment obcigzenia

moment tarcia

wektor dodatkowych zmiennych stanu — zmiennych stanu niebedg-
cych naturalnymi zmiennymi stanu obiektu

chwilowa moc rzeczywista zgodnie z definicja Akagiego
liczba par biegunéw

jednostka wzgledna (ang. per unit)

chwilowa moc urojona zgodnie z definicjag Akagiego
najlepsze rozwiazanie znalezione przez roj

Jj-ta czastka w roju

wektor maksymalnych zaktadanych potozeri czastek w poszczegol-
nych kierunkach poszukiwarn

wektor minimalnych zaktadanych potozeri czgstek w poszczegdlnych
kierunkach poszukiwan

najlepsze rozwigzanie znalezione przez j-tg czastke
macierze wspoéiczynnikdw wagowych w metodzie LQR
wektor sygnatéw referencyjnych

sygnat referencyjny

zbidr liczb rzeczywistych

rezystancja

rezystancja obwodu twornika

czesS¢ rzeczywista liczby zespolonej

zmienna losowa zachowan socjalnych czastki

zmienna losowa zachowan kognitywnych czastki
rezystancja wirnika

rezystancja uzwojen stojana

uktad wspétrzednych biegunowych

sygnat z czujnika potozenia watu

sygnal modulujacy

wzgledny czas trwania stanu zerowego

wzgledny czas trwania stanu aktywnego
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SDa> SDbs SDc
SDOA

SDaA> SDbA> SDcA
SDOK

IsTop
TSW
Isym
u

u

U 1h

1h

u
Uy

U,
UsLpc

Udc
Eemf

Ut

ua ’ ub ’ uC
Uout

Up

LN

Us
Use@r=5ms
Vi

Vmax

sygnaty modulujace

wzgledny czas trwania stanu zerowego grupy anodowe;j
sygnaty modulujace grupy anodowe;j

wzgledny czas trwania stanu zerowego grupy katodowej
sygnat fali no$nej/sygnal modulowany

warto$¢ maksymalna sygnatu modulowanego/fali no$nej
warto$¢ minimalna sygnatu modulowanego/fali nosne;j

sygnal referencyjny/zadany

numer sektora

sygnat kolejnosSci zerowej

sygnal sterujacy tacznikiem

temperatura

etykieta facznika

okres prébkowania

czas narastania odpowiedzi uktadu

chwila planowego zakoriczenia eksperymentu symulacyjnego
okres przetaczania

chwila przerwania eksperymentu symulacyjnego

wektor wymuszen lub wektor sterowan

sygnat sterujacy

amplituda harmonicznej podstawowej

warto$¢ chwilowa napiecia harmonicznej podstawowe;j
napiecie obwodu twornika

warto$¢ Srednia napiecia twornika

Srednia warto$¢ napiecia zasilajagcego dane uzwojenie maszyny
BLDC

warto$¢ Zrédta napiecia statego

wektor przestrzenny napi¢cia indukowanego

napiecie fazowe

napiecia odpowiednio fazy a, b oraz ¢

warto$¢ chwilowa napigcia wyjSciowego przeksztattnika/falownika
napiecie przewodowe

wektor przestrzenny napiecia stojana

sygnat sterujacy

chwilowa warto$¢ napiecia sygnatu sterujacego dla t = 5 ms
predkosé j-tej czastki w roju

wektor maksymalnych szybkosSci czgstek roju w poszczegdlnych
kierunkach przestrzeni poszukiwarn

Xl
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T1, T2y

wW3dB
We

Wframe

Xl

Tn

wektor stanu

wektor wyjsé

wyjscie

wektor zaklécen

temperaturowy wspétczynnik rezystywnosci

stacjonarny uktad wspétrzednych prostokatnych

potozenie katowe wirnika

wspotczynnik wagowy w funkcji celu

potozenie katowe uktadu wspétrzednych

przyrost (zmiana) wartoSci

przyspieszenie katowe wirnika

miara nieortogonalno$ci wektora strumienia i napiecia indukowa-
nego

wspdiczynnik tlumienia

catkowity wspdtczynnik rozproszenia

state czasowe

stata czasowa obwodu twornika

stata czasowa filtru

stata czasowa przeksztattnika

stata czasowa regulatora

stata czasowa wirnika

suma matych statych czasowych

stata czasowa mechaniczna

dominujgca stata czasowa obiektu regulacji (kryterium modutowego
optimum)

dominujaca stata czasowa obiektu regulacji (kryterium symetrycz-
nego optimum)

suma malych statych czasowych obiektu regulacji (kryterium mo-
dutowego optimum)

suma matych stalych czasowych obiektu regulacji (kryterium syme-
trycznego optimum)

strumien wzbudzenia

strumien od magnesOw trwalych

wektor przestrzenny strumienia skojarzonego wirnika

wektor przestrzenny strumienia skojarzonego stojana

szeroko$¢ pasma przenoszenia

pulsacja odciecia filtru

predkosé katowa uktadu wspéirzednych
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Wgco

W
Wy
Wy
—s
Wy
—r
Wslip
Wrslip

(-]

Indeksy dolne

.OS

®
*y
L
L
i

.sq

®c

A

® max
®min
oN
.ref

SS

pulsacja odcigcia (ang. gain crossover) charakterystyki amplitudo-
wej uktadu otwartego

predkos¢é mechaniczna

pulsacja drgai wlasnych (naturalna)

pulsacja wektora przestrzennego strumienia stojana

pulsacja wektora przestrzennego strumienia wirnika

pulsacja poslizgu

pulsacja poslizgu strumienia wirnika

wielko$¢ bezwymiarowa inna niz w jednostkach wzglednych (p.u.)

wielko$¢ zwigzana z przeregulowaniem (ang. overshoot)
sktadowa d (podtuzna) wektora zwigzanego z wirnikiem
sktadowa d (poprzeczna) wektora zwiazanego z wirnikiem
sktadowa o wektora zwigzanego ze stojanem

sktadowa 5 wektora zwigzanego ze stojanem

sktadowa d (podtuzna) wektora zwigzanego ze stojanem
sktadowa d (poprzeczna) wektora zwigzanego ze stojanem
warto$¢ odnoszgca si¢ do obwodu posredniczacego napigcia statego
warto$¢ estymowana

warto$¢ maksymalna

warto$¢ minimalna

warto$¢ znamionowa (nominalna), np. U, In, 2N, MN
warto$¢ zadana (referencyjna)

warto$¢ zmierzona

wektor zwigzany ze stanem ustalonym
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