
用正弦逻辑向量理论分析整流式

方向阻抗继电器 下

抚 州 供 电 局 张旭俊

五
、

两比较回路不平衡时的影响

本节在两比较回路不平衡的条件下
,

分别先后对 一 和 一 的动作特

性作出分析
。

一 一 在 “故障时的行为

为了简便
,

下面亦只研究
“
故障时继电器的各种动作特性

。

一 正向动态动作特性

参见公式
。 ,

并注意 二 , 二 ,

且 之 幅角相同
,

可得

一
一 一

一

一

丛生卫丝丝二全土丝全
一

一
一 丝生卫、
‘

、

一 灭今面
,

岩面
一

二 , 。 , , 、 。 。
,

‘ , ,二 。。一
、 ,

‘ ,

一
县甲 乙 二 石

、 乙
一

下万一
一

匕 万乃 足一认怀公 捅检 饥
、

一纵怀么世正阻饥
。

州 生

从 式可知
,

在计及不平衡的影响时
,

正向动态特性依然是一园
。

对 照 弦

径转角定理 式 ,

有下列参数对应关系

、,产,曰户‘、

、、
二 灭气

介
,

一 贾探 一
。 一

喘
下 ‘ ,

一

“ “ ‘

为了简便
,

假定在相位谐振频率下
, 即

,

此时
、 、

均为实数
。

同时假

定
、 。 、 、

具有相同的幅角
,

并以 向量为正方向讨论正负或大小
,

现阐述如

下
,

参见图十
。 、

当参考电压二次不平衡时
,

即 斗 , 它会导致整定范围末端的缩 短 或 超

越
。
当 时

,

即整定范围缩短 , 当 时 。 , 即整定范围伸长
。
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当电抗变压器二次不平衡时
,

即 今 。 , 它会导致偏移阻抗 点的缩 短 或

伸长
。

当 。时
, 它将缩短记忆回路为消除死区而产生的有益佩移

,

当 时
,

点将落在第一象限内
,

此时正向动态动作园就不再包围原点
,

因而正向出口故障将存
, 在死区 , 当 。时

,

原点对动作边界的偏离加大
,

出口故障动作将更可靠
。

正向动态动作园的直径 可算出如下

费分址
“ , 二 不华警、

、 一
· · ·

⋯⋯ 。

—
一 一

“

、」、 十 八

在实际设计中
,

制动臂回路串有可调电阻
,

若减小制动电阻
,

的条件
。

根据 式可知动作园的直径 将缩小
。

反之
,

若增大制动电阻
,

它相当于
、

。的条件
。

作园的直径 将扩大
。

一 反向动态动作特性

同理我们可以推出反向动态动作特性
,

或者用如下置换办 法

一 一 可直接由公式 推得如下

它 相 当 于 王
、

根据
。

式可知动

一
〔 、 ,

·

一 一
、 、、

二
,

、
, 一 , 一 , 二 二 ,

一

、 州 ,

份练
一

黝
‘一

· · · · · · · ·

一
。

、产才怪一了里、

、

、

与
。

式相比
,

有下列参数对应关系

、 , ,

, 一气灭不丽 , 乙 一 、灭不瓦 乙
‘ ’

一 一

。 ·

俨碧
和前面参数假定相同

,

现分析讨论如下

当制动电阻减小时
,

同时有
、

的条件
,

根据公式 可知
,

此时
、

必位于第兰象限
,

从而保证反向故障下可靠制动

叮只 当制动电阻增 时
,

同时有
、

的条件
。

卜

根据公式 可知
。

礴俞 屯 有可能落入第一象限
,

从而有导致误动的可能
。

但由于两比较回路的不平

衡
、

通常总很制在 以内
,

故这种误动的可能性事实上不存在
。

一 正向稳态动作特性

二盯二尸
一

了 、
, 一 一二二 , 刀

一

、 夕 ,

卜 一

偌
, ·

二 一

⋯
‘

⋯⋯

。

。 一 反向稳态动作特性
‘ 、。, , 、 艺卜 万华共

导升
二 , 、乙

’一 甲 、 , 一
”

‘ 一 【竺一二竺 ,一一一子竺止旨止二一一
一 , ‘

、 ,

‘ 略带制动偏移的 一 综合动作园图

。
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要做到两比较回路的绝对平衡是不可能的
,

一般总会存在微小的不平衡
, 为了确保

反向故障的可靠制动
,

我们宁愿做成略带制动
,

当然它必须尽可能地小
,

这样对正向出

口故障而言
,

完全靠记忆作用抵销略微的制动
,

并保证花正向出 口大电流故障下都能可

靠动作
。

图十 略带制动偏移的 一 综合动作园 图

如图十
,

画出了一般略带制动偏移的方向阻抗继电器的特性园
。

如前分别以细实线

园 表 、、 细虚线园 表
、

粗实线园 表
、

粗虚线园 表
、

的四种动作特性园
。

从图可见
,

该继电器具有如下特点

正反向稳态动作园均不包围原点
,

即其稳态特性存在着出 口附近的死区
,

故

能保证电流无潜动
,

对反向出 口故障能长时间的可靠制动
,

这是它的优点
,

故称略带制

动偏移 但对正向出口故障却不能保持长时间的动作 记忆效用只保证瞬时动作
‘ “ ,

故它对重合闸于正向出口
“
故障

,

须经延时才动作于掉闸的后备保护是不行 的
,

这 是

它的缺点
。

对于故障初瞬
,

由于记忆作用的存在
,

正向动态动作园包围了原点
,

故正向

出 口故障无死区
,

当 愈大消除死区的作用亦愈大
,

它能抵销略带制动特性的偏移
,

确

保正向出 口故障可靠动作
。

同样由于记忆作用的存在
,

反向动态动作月远离原点
,

即反

向出 故障能可靠制动
,

’

愈大制动作用亦愈大
。

记忆回路的这种不对称偏移 是非常有益的
。

带 记忆装置的方向阻抗元件
,

它有两种含义的方向
,

厂

其一为稳态方向
,

它取决于 和 之间的极性
,

它保证 “远琴
”

别
,

所 谓 “远处 ” 系指除了出 口附近以外的其他区域而言 ,

和 之间的极性
,

它保证 “近处 ” 故障时种方向判别
,

都必须接线正确才行

故嘲寸的方 向 距 离判
其二为动态方向

,

它取决于

所谓 “近处 ” 系指出月前后
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附近的区域而言
。

各种不平衡因素对 一 正向稳态特性园的影响

经典理论只分析了各种不平衡因素对 一 正向秘态特性园的影响
,

为了将本文

的结果和其比较
,

亦在图十一中画出了如下三种情况

不平衡 即只看 变化
。

不平衡 即只 看 变化
。

非谐振频率下运行 即只看 变化
。

左 ‘

不平衡 不平衡

图十一

记忆 回路不谐振

二 一 在
“
故障时的行为

在这一节里
,

我们直接写出 一 的四种动作特性如下

一 正向动态动作特性

一
户

︸
、产
声‘

、产

·

书, 、
、 下 、 乙 一 爪 不, 下下下 刀乙 吸于于

凡
, 二 一 、 丁 ‘、 、

一

一 立 」兰竺卫业
一 五」

一

“
、 二 、

, 。
‘

乙
,

十 吸二 奋 一万 又 乙 一
, 八 十

一 反向动态动作特性

卜一一
又子丽 、 君
群砂

,

· · ·

⋯ ⋯
。

、
产

·

十一口、
、

一一一

︹、

一 正向稳态动作特性

一
兴面
瓦梦翩

·

一一、一十︸了了、
、

一一一八

︵﹄一

一 反向稳态动作特性

、了“,卜︸一﹄了‘

十

价
万

扩编
、
口

一︸了、
一一一

︵

© 1994-2009 China Academic Journal Electronic Publishing House. All rights reserved.    http://www.cnki.net



由公式 — 可知

当 不平衡 即 今 。 时
,

它导致整定范围端点 的变 化 和 一 完

全一样
。

当 不平衡 即 斗 。 时
,

它导致偏移阻抗点 的变化
,

均比 一

‘
“洲欣 、

”、

, 、
中相应减少了【二祥号

‘ 】倍
。

以

一
二二一、 ,

’

一 ‘

对 一 的动态特性而言
,

如 和 式中讨论过的
,

其记忆回路
, , 、

一
,

、 ”
‘ , , 、

, 、 , 二二
, 。 二 ,

, 丫浩成的有益偏移亦均较 一 中相应减 少了〔万共井而 倍
。

因此从记忆装置可以纠正不
坦从

“ ”
‘

曰 冠
一

姗但沙邺认‘
主 上 工 甲

’ 目件 ”明 夕 、 ,
‘目 。 厅 、 ‘“ ’

一
‘ ’
一

’ 一 ’

一
’

平衡影响的相对效用而言
,

它仍和 一 的完全相当
。

对 一 而 言

一 的影响小
。

—。 “

幼 不丽 涵氏预福片手对刀一 的影 响
,

要 比 对

六
、

在 理故障下三相综合动作园图

在 ,故障下
,

安装在故障相与非故障相的继电器
,

其动作特性是大不相同的
。

二

下面以 故障为例
,
写出三相电压和电流如下 设 , 。

亡 卜
。

「些士聋性二犷
乙几 且

一 乙 十 乙
· ’ 一

亡

一
艺获

张 〕它

认 ‘ 。 一 , , 粤
否 〕它

· ·

⋯
’ ‘ ”

’

“ ‘ ” ’

⋯

一
一

丈

一
一

⋯⋯
。

一 人
一

交 二

、尹,叹
、

、

、
‘苦

一

“ 一

一

下面假定在平衡条件和相位谐振频率下
,

推出 一 的三相综合动作特性
, 并 举

例说明 故障下
,

非故障相 的推导过程如下
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。
一

舀

互鱼旦二‘左工上一 鱼业立 一
一 一翼、

、

一一

一

一、
,
产

加 丝
一 、

髻
沙 ’

又

①
一

、 , 畏兰
‘

下面直接写出 一 三相综合动作特性如下

一 的正向动态动作特性

①声
。

, 。 屯 一

囚
一

豁会 。

①
。 一

〔
、

号

一 的反向动态动作特性

。

① 一

一

住
一

了

甲
“

为一

井 一 之获千
“ ”

’ · ‘ · ·

⋯
。

阅峨

①
。 一

号
一

一

。

一 的正向稳态动作特性

①
。。 井 一

。 一
。

多

。

© 1994-2009 China Academic Journal Electronic Publishing House. All rights reserved.    http://www.cnki.net



一 的反向稳态动作特性

①
,

万一 一
‘ 。 一

①

一
‘ 。 并 一

①
。

粤乙
、

一
。 一

,仁 ‘

号
一 在

‘

故障下的三相综合动作园图
。

为了清晰
,

在图十二中画出动态特性图
,

其中实线是正向动态动作区
,

虚线是反向

动态动作区 , 在图十三中画出稳态特性图
,

其中实线是正向稳态动作区
,

虚线是反向稳

态动作区
。

从图可知

三相所有的反向动作园《动态与稳态 都不经第一象限
,

因而对反向故障可

确保制动
。

其中只有故障相的反向稳态动作园穿过原点
,

它相当于临界状况
,

为了考虑

不平衡因素造成不利的影响
,

故一般只厂注意故障相就行了
。

三相所有的正向动作园 动态与稳态 中
,

故障相的动作园是最为关键的
。

对 实际可能的第一象限而言 , 动作区主要取决于故障相的动作园
,

而非故障 相 的 动

作园所造成的附加动作区
,

一般位在第二
、

二
、

四象限
,

因而没有多大实用意 义
。

一般三相正向动态动作园都包围了原点
,

因而对正向出 日故汽而言
,

三个记

忆装置都起了作用
。

故 一厂中第三相电匡的加夕
、 。

主要是为了克服因袍压二次回路

不平衡而引起的相互串扰用的 详见下文
。

二 一 在
“
故障下的三相综合动作特性

经分析表明
,

一 在 故障下的三相综合动作园图和工 一
一

的相仿
,

由于 一

记忆回路接在第三相相电压上
,

在 “故防时第三相相电压依然保持不变
,

因之 一

的动态特性图和稳态特性图是完全一样的
,

即它们的图形类似于图
一

卜二
。

下面以 故障为例
,

说明非故障相 的椎导过程如下

之 一

口
’

、 ” 一 一 一 下一一一一下一一一一 一 一
丛厚五卫二

“ 一

丫 、 门
【

十

哥小中
一

万
一丛 、一一竺兰里亘三经土 ’

、 二
, , 二 一了 二 丽 、反叮
乙 八 下 吸 万牙 丁万 乙 下 吸于牙 丁一石万 , 一认

一 乙 〔
、 、 十 乃住 , 、 、 十 夕 乙
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①
之

一 ,
, , 上 、。 、 一 、 “ 。

氏 丁 【 万牙 下万下 , 乙七 丫 不石一丁 , 万下 一下 乙
、八 宁 川 、 宁 川 ‘

下面直接写出 一 的正反向动态 稳态 动作特性如下

州 的正向动态动作特性
、

① ‘
。 一

斗或

①
。 一

。

①
。

异 一

、

少箭瑞 簧母斋誓
、

一 ,

群、

令
者瑞 条斋令

。

。一 刀‘ 的反向动态动作特性

。 一

、

哥
一 ,

。 一

一

者瑞 会珊 等
了

群矽
。

、、
卜

一

元
号

一

一 乙 ,

峨

、

价翩 鲁军盖令
、

浮,
「

共 二飞
、

、 ·

犷 犷 咨 子琪
一

本
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示‘

产了
,

脚拜 困十二 】 故障下 ,

一
的哲态特性图 一

‘

国十三 故仲下 ,

一
的德态特性困

” 故潭 故浮

“
一 。

僻 日冷
〔

图十四 加入第三相电压后 一 的正向特性 园图
。

一 的三相综合动作园图 动态和稳态 均和图十二相仿 , 此不赘述
。
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七
、

加入第三相电压对 一 动作特性的影响

以上各节为了分析简便
,

对 一 均未计及第三相电压的影响
,

下面我们要分别
研究在

, 、 ,

故障下
,

加入第三相电压对 一 , 的动作特性将发生怎样的
了简便

,

假定两比较倒路平衡
,

同时只研究安装在散障相缭电舞的动作特性
,

下

一 当 故障时

当假定 故障时
,

安装在 相的动态和稳态参考电压 可 由
、

按相序顺推而得出

影 响
。

为

兹分析如

式

〔 一 〕
· · · · · ·

⋯⋯
。

〔 一 〕
· · , · · ·

⋯ ⋯
。

当考虑记忆回路在相位谐振条件下
,

。

二即 。 亡认时有 一 二
。 右 , 吕 。 名“

一
” ”

’

目 上 一 ‘ 勺
‘ ’性 一 ” 二 “

〔参见公式 〕
,

将此参数代入
、

特性如下
。

一月正向动态动作特性

参见公式
、 ‘ 一

、

,

下面分别推出故障楷幽种动作

。

可得

么

一

一 ’韵蟀子华誉旦应
七

丝 、
,

了、
一

一

七

一 了
、 , , ‘

一 仪 尹 乙 十 一 。 一 下
‘

琴一 了
一 “

·

‘ “ 。 一 “
·

“ 。咭

、,产
︸

一

黝
一

异
· ,“

,

一一

一吕
︸①

乒 一 。
·

‘ “
一

一

一 反向动态动作特性

用登换祛 一 一 , 一 可直接从 式推出

①
〔拱 一 。

‘ 。

「 多丝土多红 一
, 忍 日

‘

⋯ ⋯
, 二

。
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一乒正向稳态动作特性
尸

一

直争 、 几
一

甲 二
一 ‘ , , 、

、 ,
一

咖犷竺从冲

·

、一
甲声‘、卜一

,

、了

二“州叶麦轰右
二

瑞轰
了了

上
“
‘

、声
口︸

丝 、
,

一 , 它【石羚反 一
。
军
‘

多
‘

了、
列口六、一

分

二 一 、 丝丫二二二丛多些二叠口‘
,

’

、 ,
, 、 。 , ,

了 。

、 王 一 认 从 , 乙 一 万
一

城乙厂
、 之

「 一

二 卜

, 。 。

、 一
‘

一 气石
“ ‘ “ 一

而骊
,

“有礴千贡丽艺介
二声

一

、‘ 〔

里
一 。

一【、、
。

琴
一 反向稳态动作特性

同理用置换法 丫一户 公 , 一 可直接从 石

①
‘

·

一 ‘

从公式 一

程度
, 兹分述如下

一一一互土
一

—。 一 “
·

工 。 了

‘ 、 ,

⋯
卜

⋯

式推出

,

。

我们可以看到加入第三相电压对 一 动作特性的影 响

加入第三相电压对动态特性的影响有二

一

第二是勃之了
。‘

。

的弦径转角 , 第

二是使偏移

霭

噪抗 声了一
·

‘
。

的晒转
。

总的说它对动作区域的影响并不大
。

摊入第三相电压对稳衣爹性的影响是它有一个否大内不对称有益偏移
, 它有

后故障的友向判另叽碑是从熬髯上说它只有 ,
·

垂 七 或 , 因而 远 远

路的效用
。

但它是牲故障时间内长期存在的量
,

它主要目的在于避免反向出

口 ’
故障时

,
若电压二次回路负声不平衡

,

非故障相可能

在图十四 中画出了 ”敌障下加入第三相电压的

园
。

不利的串扰
。

态和稳态动 作

二 当 “故障时
、

厂
、 、

下面直接写出当 故障时
,

二 在加入第三相
一

电压后的四种特性如下

一 正向动态动作特性

亏
,

一

一 ‘

丝 、
,

一

一

爵辛佘
一 李吮疏 劝
里 一 。 气艺井斌
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一了丝县‘
, 。

、一
二

二鱼止血生斗一
’
‘

、 , 一

① 一
井 一 。一

。 一 了
⋯⋯

。 一
·
“ “

一 反向动态动作特性

一
①
一 “

·

弓 。

。 一
·

,

一 正向稳态动作特性

①
一 。 · ‘ 【 区二多卫 。

一 反向稳态动作特性

。
‘

囚
一

一【
多
‘

瓮互〕 寸

综合 一 可知 当
”
故障时第三相电压加入的影响如下 几

对动态特性而言 , 第三相电压的加入反而 弱了一些记忆的作用
, 其 值 为

,

这是由于插入电压的相位和记忆电压不同相之故
。

含 对稳态特性而言
,

第三相电压的加入并未产生一些有益的偏移
,

这主要是由

于出口 故障时
,

三相电庄均为另
,

插入电压亦为另
。

为了比较在图十四 中画出了 故障下加入第三相电压的 一 正向 动 态 和

稳态动作园
。

八
,

评
“

同径园
”

法

一 所谓 “同径园 ” 法的实质

已如前述
, 分析整流式阻抗继电器的经典方法是将绝对值不等式的边界条件

,

转为

由模值
、

幅角表示的三角方程式
。

当两电气量绝对值比较器中的每臂具有三个 输 入 量

时
,

它
厂

的幅值展开可以由三个输入量的余弦定理来进行
,

兹推证如下

命 命 士命
“

命
,

命 士命 寻
, 十

寻
士导

命
“

命

命

命寻 寻
,

、 士 、寻
、

寻、
。 士

。

小
, 一 小 士 小 一 小 士

了、
﹃

十

、,户,生、
如小 一 小

轰继电器”中 年 期提出的所谓 “同径园 ” 法 ,

充其量只不过是想实现上 述 的 展

邵
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开
,

该文罗列大量的三角公式
,

而却把继电器动作方程的推导过程以。笔带过
,

但依然

掩盖不了它繁锁不堪的数学方法
,

读者是不难自明的
,

因而它绝不是什么
“新有烤

” 、

此外
“

同径园
”
的概念亦完全是多余的

,

作为动作边界约束方程的 条 件 是 动

漏 卜而绝不是 杨
概念来表征的园

。

所谓 “同径园 ” 方法中的

一

命制 卜
常数

,

因而本来就不存在以如此电压向量

“同径比 ” 恒为孰这
只不过是它先合成 认 认

然后取对角线中点
,

以洛
一

命 命 士 子命
。

来求总结果罢了
,

可见 “同径 园 ” 法
‘ 、、 、 ‘ ’

一
’ 一 ‘ ‘ 一 “ ’ ‘ ” ’ ‘ 一

’ 、 ‘

一 一
’

一

是毫无意义的
。

二 阻抗继电器动作方程的轨迹

对 一 而言
,

在计及一般不平衡因素下
,

阻抗继电器的动作方程由本文用 正弦

逻辑向量理论推出的结果如
、 、 、

各式
。

它们分别是

正
、

反向故障下的动态特性和稳态特性方程
,

根据径弦转角定理显然它们都是园
,

它们

是以 为复变数的动作园 第二种表示法
。

由 “同径园 ” 法推出的普遍公式如 式
,

这个结果也是正确的
,

现 写 出 如

下

一
一 小一 , , , 小 , 旦全旦

“ 一 “

一

,

日

工“ 一 “

日

·

⋯⋯
, ·

⋯
。

为了书写简便
,

本文引用简写符号
,

它和 “同径园 ” 法一文符号对应关系如下表

一一
一

竺一

兰三二

妇

一
跳

一一
一
一

人人人
甲甲甲 甘甘

,

。一。一小本 文

“同径园 ” 法

其中 和 小是极坐标变数
,

它相当于本文感受阻抗 的模值和幅角
,

因而

式是以 为复变数的动作园 第一种表示法
。

根据动态特性和稳态特性的区别
,

可相应选择
, 、

和 日的参数
,

显然它们也应当

是园
。

但 “同径园 ” 一文中竟认为当 日斗 。
, 等 , 今 的一般情况下

,

式的轨迹并不是园
,

这岂非和本文的结果矛盾 澄清这一问题十分重要
,

它对于

验证本文由正弦逻辑向量理论所得的结果是否正确
,

和 “同径园 ” 法的结果是否相符
,

这是人们颇为关切的问题
。

诚然由 式表达的三角方程的型式比较复杂
,

人们不容易一眼就看出它 是 园

的方程
。

详细推导出这一园轨迹的园心
,

半径等参数 证明轨迹存在的条件 , 说明它和

本文的结果相符
,

可以更充分体现正弦逻辑向量理论的优越 , 因而以下的推导虽繁而仍
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是很必要的
。

根据数学手册可知 如下极坐标方程的轨迹是园
,

即

〔 小 小〕
· · · · · ·

⋯ ⋯

为了证明此点
,

将它转为直角坐标方程就很明显
,

可得
,
‘ , ‘ 弓

· · · · · · ·

⋯⋯ 才

显然园心坐标为
、

“ 。 ‘ 一丁
。 一 万

园心离坐标原点的距离简称为 园心距
,

标以

“
‘
”“ ” ⋯

。

显然它为

侧
。‘

园的半径 为
一

,

二

一丫 。
, ‘

,

石 甲
‘ 十 场

‘

‘

“

言侧
‘ 一 、 一

为了验证 式最终也可化为 式
,

。

。

先用简化符号改写 式 如 下

一
“ 一

「孕
。 , 中一 。 早

。 , 小一 。 飞
上飞 才、

二

其中
、一

“ 一 “ ,
日

”’
‘ ’

二
’ ‘

⋯
。

只要把 式中的 小一 和 命一 仔 用三角公式展开
,

式就可转为 式的型式
,

即
一

「琴 。 早
。 、 一 日 。 、 小 「孕 。 早

。 一 日
忆 性 飞 飞 飞

一
小 宁 一 二二

下面推导园心距

,了一百二二
。 ,

。 , 。
一公丈下

一 一

「石
。 , 。 口 、 “

一石 ‘ 几一 气
沪 》 下 一丁 戈

护 。 》 、 一 尸 产 下 丁 一 几 。 ‘ 、 一 尸
‘ 八 八

一
侧

“ “
日

园的半径 可推出如下

训
。“ 一 了

“ “

日一 。

将 式的结果代入上述两式
,

可得

一」侧 一

一

, 一 ,

日
、 一 ,

日
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了 一 “ “ 一 一 排爆娜怪
·

“ 一 ’

· · · · · ·

⋯⋯
。

由于上述
。

和 两式中的分子根号内的值必为正数
,

因而可知园轨迹必定存在
,

可

见阻抗继电器动作特性的普遍公式 的轨迹是园
。

下面验证一个例子 当日
,

但 寺 , 今 时有
一 ,

’一 “

一 一 一

一 么

。

⋯⋯⋯
‘ ,

。

召
,

由于
·

。 ,
则坐标原点和园心之间的联线必和阻抗继电器的最大灵敏角的方 向 相

同
,

因而由上述联线和动作园相交的两端点
、

可求出如下

二 。 一
,

一

“ 。 十 二

·

⋯⋯” ⋯
。

“
’ ‘ ’‘

” ”二 。一工一丁」

当考虑正向故障的稳态特性时
,

用本文正弦逻辑向量理论得到的结果为 式 ,

由于 日二 。
,

则可知
十
为正实系数

,

于是有

①
。户 一

一 贾琴瓦 ⋯⋯ 泞
。

绍
一

一
注意此时本文和 “同径园 ” 法之间存在如下参数关系

,

即

一

, 一

将此结果代入
。 、

中可得

︷,‘了、,

飞,、

了 、,

八一厄又下万灭 一 、 千 川

、考 二
一入

,心一,自

一一

可见用正弦逻辑向量理论得到的结果
,

和 “同径园 ” 法的结果完全相同
。

但是用正

弦逻辑向量理论来分析
、

表达却要简单
、

明障得多
,

这是新理论较经典理论要优越的地

方
。

九 结 论

·

用正弦逻辑向量和第二种动作区表示法
,

能使阻抗继电器的动作方程和 平 面

上的动作区图示之间建立复数沪几何的直观联系
。

当两比较回路不 平 衡 即 斗
、

厂 斗 ,

且频率不满足相位谐振条件 己即寺 时
,

整流式方向阻抗继电器的动
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作方程用正弦逻辑向量 式表达十分简明
,

根据弦径转角定理一看可知它依 然 是

园
。

若按经典办法标记公式十分繁锁
,

物理
、

几何概念均不明确
,

如 “继电器 ” 年

髦豪黔援篡慕暴恭黯藏覆翼罗衅介
‘斗份‘

。

尹
等 。

第二种表示动作区方法的优点
,

在于它直接和系统短路阻抗 的概念相联 系
,

故它能直接表示非金属性短路允许弧阻的 “弹性区 ” 范围
。

此外它还可以表征故障相或

非故障相的动作园图
。

。

在 平面上可充分体现记忆回路的消除死区的效用
。

一般动作臂和制动臂 要 绝

对平衡事实上是不可能的
,

而记忆回路所具有的不对称有益偏移的效应
, 在理论上指明

了一个允许不平衡误差范围
,

使实际调试有了可能 一般多采用略带制动偏移的特性
。

本文还分析了加入第三相电压之后
,

对 一 继电器的影响
。

一

它充分体 现了正

弦逻辑向量理论在分析问题时的简明和确切
。

。

正弦逻辑向量理论是一更为普遍的理论
。

它可以方便地分析 幅值比较器
、

湘位比较器一 多输入量相位重合比较器等原理构成的阻抗继电器特性 , 它也可

以方便地分析 记忆
、

不平衡
、

振荡
、 ‘

低频
、

弧阻
、

加入第三相电压等各种因素影响下

的故障柑或非故障相的阻抗继电器性能
。

全面瑰论请详见作者所写 「正弦逻辑向量和相全能阻抗继电器 一文
。
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