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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 

Detaily podrobně ve skriptech: Beran, Miloš - Elektrická zařízení tepelných elektráren., Plzeň - VŠSE, 1988. 



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) 

Detaily podrobně ve skriptech: Beran, Miloš - Elektrická zařízení tepelných elektráren., Plzeň - VŠSE, 1988. 



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 

Detaily podrobně Karel Hruška na http://home.zcu.cz/~khruska/cz/diagram.html 



Dynamika asynchronního pohonu 
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Dynamika asynchronního pohonu 
Jednoduchý model asynchronního motoru řešený rovnicemi 



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. 

Jednoduchý model asynchronního motoru řešený rovnicemi 



Dynamika asynchronního pohonu 



Dynamika asynchronního pohonu 



Dynamika asynchronního pohonu 



Dynamika asynchronního pohonu 



Dynamika asynchronního pohonu 



Dynamika asynchronního pohonu 



Dynamika asynchronního pohonu 



Dynamika asynchronního pohonu 
Jednoduchý jednofázový model asynchronního motoru 



Dynamika asynchronního pohonu 
Jednoduchý jednofázový model asynchronního motoru 



Dynamika asynchronního pohonu 
Jednoduchý jednofázový model asynchronního motoru 



Dynamika asynchronního pohonu 
Jednofázový model asynchronního motoru 
 s kompletním obvodem a momentem odvozeným z proudu 

𝑀𝑎𝑚 =
3 ∙ 𝑅2

/
∙ 𝐼𝑟
2

𝑠 ∙ 𝜔𝑆
 



Dynamika asynchronního pohonu 
Porovnání jednoduchého a kompletního modelu 
 
Přerušení napájení  

Zjednodušený model   Model s kompletním obvodem 



Dynamika asynchronního pohonu 
Porovnání jednoduchého a kompletního modelu 
 
Přerušení napájení  

Zjednodušený model   Model s kompletním obvodem 



Dynamika asynchronního pohonu 
Porovnání jednoduchého a kompletního modelu 
 
Zkrat na napájení  

Zjednodušený model   Model s kompletním obvodem 



Dynamika asynchronního pohonu 
Porovnání jednoduchého a kompletního modelu 
 
Zkrat na napájení  

Zjednodušený model   Model s kompletním obvodem 


