
Δϑ = Δ𝜗𝑁 ∙ 𝑖𝐾
2 ∙ 1 − 𝑒−

𝑡
𝜏  

Δ𝜗𝑁, 𝛾, 𝜚, 𝑞, 𝑙, 𝑘𝑉, 𝑗𝑁 

𝜏 =
𝑚 ⋅ 𝑐

𝜇 ⋅ 𝑆
 𝜗 − 𝜗𝐸 =

𝑅 ⋅ 𝐼2

𝜇 ⋅ 𝑆
(1 − 𝑒

− 
𝜇⋅𝑆
𝑚⋅𝑐 𝑡) 

Δ𝜗 = Δ𝜗∞ (1 − 𝑒
− 
𝑡
𝜏) 

Δ𝜗∞  =
𝑅 ⋅ 𝐼2

𝜇 ⋅ 𝑆
 

𝜏 =
𝑚 ⋅ 𝑐

𝜇 ⋅ 𝑆
=
𝑚 ∙ 𝑐

𝑅 ∙ 𝐼𝑁
2 Δ𝜗𝑁 

𝑅 ⋅ 𝐼2 ⋅ 𝑑𝑡 = 𝑚 ⋅ 𝑐 ⋅ 𝑑ϑ + 𝜇 ⋅ 𝑆 ⋅ (𝜗 − 𝜗𝐸) ⋅ 𝑑𝑡 

𝑅 ⋅ 𝐼2 − 𝜇 ⋅ 𝑆 ⋅ 𝜗 − 𝜗𝐸 −𝑚 ⋅ 𝑐 ⋅
𝑑ϑ

𝑑𝑡
= 0 

−𝜇 ⋅ 𝑆 ⋅ 𝜗 −𝑚 ⋅ 𝑐 ⋅
𝑑ϑ

𝑑𝑡
  + 𝑅 ⋅ 𝐼2 + 𝜇 ⋅ 𝑆 ⋅ 𝜗𝐸 = 0 

𝜇 ⋅ 𝑆 ⋅ 𝜗 + 𝑚 ⋅ 𝑐 ⋅
𝑑ϑ

𝑑𝑡
= 0 

Δ𝜗

Δ𝜗𝑁
=
𝐼2

𝐼𝑁
2 1 − 𝑒

− 
𝑡
𝜏 = 𝑖2(1 − 𝑒− 

𝑡
𝜏) 

Δ𝜗𝑁  =
𝑅 ⋅ 𝐼𝑁

2

𝜇 ⋅ 𝑆
 



Doběhová 
charakteristika 

𝐽 

𝐺𝐷2 

𝑇𝑀  

𝑠𝑁 𝑠𝑀𝐴𝑋 = 𝑠𝑁 𝑚𝑀𝐴𝑋 + 𝑚𝑀𝐴𝑋
2 − 1  

𝑚𝑀𝐴𝑋 

Charakteristika 
zátěže 𝑚𝑃(𝑠) 

Klossův vztah: 

𝑚𝑧(𝑠) =
2𝑚𝑀𝐴𝑋
𝑠

𝑠𝑀𝐴𝑋
+
𝑠𝑀𝐴𝑋
𝑠  

 

Δ𝑚 𝑠 = 𝑚𝑍 𝑠 − 𝑚𝑃(𝑠) 

Pohybová rovnice: 

Δ𝑀 = 𝐽
𝑑𝜔

𝑑𝑡
 

𝑡 = 𝑇𝑀  
𝑑𝑛

Δ𝑚(𝑛)

𝑛𝑁  

0

 

𝜏 =
𝑚 ∙ 𝑐

𝑅 ∙ 𝐼𝑁
2 Δ𝜗𝑁 Δϑ = Δ𝜗𝑁 ∙ 𝑖𝐾

2 ∙ 1 − 𝑒
−
𝑡
𝜏  Δ𝜗𝑁, 𝛾, 𝜚, 𝑞, 𝑙, 𝑘𝑉, 𝑗𝑁 

𝜔𝑁 

𝑛𝑁 



Doběhová 
charakteristika 

Δ𝑡 → 𝑡 𝑛1 Δ𝑡 , 𝑛2(Δ𝑡)  

Rozběhová 
charakteristika 𝑖𝑖 𝑛  
nebo 𝑖𝑖 𝑡  plus 𝑛𝑖 𝑡  

𝑖1 𝑛1 , 𝑖2 𝑛2  

𝑥𝐶 =
1

𝑖1 + 𝑖2
  

𝑢𝑃 = 𝑖𝐶 ∙ 𝑥𝐶 =
𝑢𝐸

𝑥𝑇 + 𝑥𝐶
𝑥𝐶 

𝑢𝐸 

𝑚𝐻𝑖
/
(𝑛) = 𝑚𝐻𝑖(𝑛) ∙ 𝑢𝑃

2  

Δ𝑚𝑖 𝑛 = 𝑚𝐻𝑖
/
𝑛 − 𝑚𝑃𝑖(𝑛) 

Charakteristika 
zátěže 𝑚𝑃𝑖(𝑛) 

Doběhová 
charakteristika 

𝐽 

𝐺𝐷2 

𝑇𝑀  𝑡𝑖 = 𝑇𝑀𝑖  
𝑑𝑛

Δ𝑚𝑖(𝑛)

𝑛𝑁𝑖  

𝑛𝑖

 

Vše 
rozběhlé 

𝑡 𝑡 = 𝑡 +min (𝑡𝑖) 

+ 

- 

Charakteristika 
𝑚𝐻𝑖(𝑛) 



Doběhová 
charakteristika 

Δ𝑡 → 𝑡 

Rozběhová 
charakteristika 𝑖𝑖 𝑛  
nebo 𝑖𝑖 𝑡  plus 𝑛𝑖 𝑡  

𝑥𝐶 =
1

𝑖1 + 𝑖2
  

𝑢𝑃 = 𝑖𝐶 ∙ 𝑥𝐶 =
𝑢𝐸

𝑥𝑇 + 𝑥𝐶
𝑥𝐶 

𝑢𝐸 

𝑚𝐻𝑖
/
(𝑛) = 𝑚𝐻𝑖(𝑛) ∙ 𝑢𝑃

2  

Δ𝑚𝑖 𝑛𝑖 = 𝑚𝐻𝑖
/
𝑛𝑖 −𝑚𝑃𝑖(𝑛𝑖) 

Charakteristika 
zátěže 𝑚𝑃𝑖(𝑛) 

Doběhová 
charakteristika 

𝐽 

𝐺𝐷2 

𝑇𝑀  Δ𝑚𝑖(𝑛𝑖) = 𝑇𝑀
𝑑𝑛𝑖(𝑡)

𝑑𝑡
 𝑛𝑖(𝑡) 

𝑖1 𝑛1 , 𝑖2 𝑛2  

𝑛1 Δ𝑡 , 𝑛2(Δ𝑡)  

Charakteristika 
𝑚𝐻𝑖(𝑛) 



Dynamika asynchronního pohonu 



Dynamika asynchronního pohonu 

Obdobně z chodu nakrátko: 

𝑅𝑘 =
Δ𝑃𝐾

3∙𝐼𝐾
2   𝑍𝐾 =

𝑈𝐾

3∙𝐼𝐾
  𝑋𝜎 = 𝑍𝐾

2 − 𝑅𝐾
2 ∙

𝑓𝑁

𝑓𝑀ĚŘÍ𝐶Í
 𝑅2

/
= 𝑅𝐾 − 𝑅1 

 𝑅1 měřeno ohmickou metodou. 


