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Summary: Analysis of dynamic properties of interactive drive systems is lately the
object of interest among researches from both academic and industry fields. This in-
terest is reflection of mutually contradicting requirements put into the development
of current drive systems, mainly the drives itself. On one hand we see the perfor-
mance and failure-free operation requirements, on the other hand the reduction of
energy input, size minimization and operation automation. The paper introduces
some of the problems involved in this field.
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1 Formulace problémů
Při řešenı́ konkrétnı́ch technických úloh se reálné, tj. obecně nelineárnı́ soustavy, nejprve linea-
rizujı́. Pak se zpravidla vyšetřujı́ frekvenčnı́ přenosy a přenosy energiı́ mezi jednotlivými částmi
pohonových soustav (často různé fyzikálnı́ podstaty) včetně přenosů soustavy od/do jejı́ho okolı́.
Pohonové soustavy se stejnosměrnými motory o velkých výkonech se zpravidla modelujı́ jako
zpětnovazebnı́ soustavy s cizı́m buzenı́m a tyristorovými měniči a lze je popsat soustavou dife-
renciálnı́ch a algebraických rovnic [1]. Typickým přı́kladem takové soustavy je pohon skutečné
válcovacı́ trati ŽĎAS, na kterém ukážeme šı́řenı́ základnı́ch typů poruch modelem soustavy,
způsobených

• kinematickým buzenı́m tzv. zátěžového typu a poruchami budı́cı́ho momentu na motoru a

• poruchou řı́zenı́, modelovanou kolı́sánı́m zpětné vazby mezi motorem a technologickým
subsystémen.

Na základě rozborů dosažených simulacı́ lze konstatovat, že návrhy řı́zených interaktivnı́ch
soustav jsou komplikovány velkým množstvı́m parametrů, které je nutné sledovat a přı́padně
ovlivňovat. To je jedna z přı́čin, která vede k využı́vánı́ inteligentnı́ch algoritmů, přičemž se
ukazuje, že tyto algoritmy lze využı́vat i pro identifikaci parametrů [2, 3].
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V současné době se setkáváme s novými konstrukcemi stejnosměrných motorů v oblastech
střednı́ch ale předevšı́m malých výkonů ( 1120 - 400 W). Ke zvýšenı́ jejich životnosti docházı́
v souvislosti s rozvojem elektroniky v důsledku zavedenı́ elektronické komutace mı́sto klasické
mechanické komutace. Objevuje se řada nových konstrukcı́ (válcové, diskové), a jsou využı́vány
předevšı́m v servopohonech a servomechanismech. Z hlediska modelovánı́ jejich dynamických
vlastnostı́ docházı́ k významným odlišnostem spočı́vajı́cı́ch s tom, že je nutné uvažovat jak
změny magnetického toku v důsledku poruchových složek napětı́ na cı́vkách cizı́ho buzenı́, tak
i poruchové složky napájecı́ho napětı́ na kotvách motorů a zatěžujı́cı́ch momentů. Výsledky
řešenı́ byly znázorněny ve fázovém prostoru. Poruchové složky zatěžujı́cı́ch momentů měly
frekvenci rovnou polovině frekvence poruchové složky napětı́ na kotvách motorů, přičemž
časové průběhy reprezentovaly řadu možnostı́, např. :

• jednocestně či dvojcestně usměrněné sinusové signály

• lichoběžnı́kový impuls

• obdélnı́kový či trojúhelnı́kový impuls apod.

Na závěr těchto simulačnı́ch experimentů lze řı́ci, že dynamické chovánı́ těchto typů elektro-
motorů s elektronickou komutacı́ vykazuje extrémnı́ citlivost na změnu vnitřnı́ch parametrů
motorů, včetně velmi malých poruchových složek, což vede k možným nestabilitách jejich
chodů. Z těchto důvodů je zapotřebı́ jejich vlastnosti podrobně popsat [4].

2 Závěr
V přı́spěvku se zaměřı́me na porovnánı́ obou skupin modelů stejnosměrných motorů, předsta-
vujı́cı́ch pohony strojnı́ch soustav. Seznámı́me zájemce s dosaženými výsledky a doporučenı́mi,
která z nich vyplývajı́. Již zde ale můžeme vyjádřit následujı́cı́ doporučenı́: při simulačnı́ch
výpočtech pohonů se stejnosměrnými elektromotory je nezbytné využı́vat systémový přı́stup
k řešenı́ problémů, modely pohonových soustav doporučujeme chápat jako účelové a částečně
strukturované a co nejčastěji využı́vat při numerických experimentech modelovánı́ ”ve varian-
tách”.
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