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Frekvenc¢ni identifikace kmitajicich elektromechanickych systémii
Martin Goubej’, Alois Kreji?

1 Uvod

Nové typy odleh¢enych konstrukci a zvysujici se naroky na ptesnost a dynamiku
pohybu vedou v praxi Casto k problémim s buzenim mechanickych vibraci. To piinasi
nutnost vyvoje novych metod pro identifikaci a fizeni kmitavych elektromechanickych soustav.

2 Robustni frekvenéni identifikace

Prvnim krokem u vSech identifika¢nich metod je vybér vhodného budiciho signalu,
v nasem piipadé rozmitané harmonické funkce. Model generatoru signalu lze popsat
nasledujicim modelem (2.1).

B = oo S ]ix =[]
y() =[A(t) 0]x(t) + uo(t)

w(t) = wpete{wy, wy)

2.1

Frekvence signalu je proménnd v Case v logaritmickém méfitku a rozsah frekvenci je
definovan intervalem (wp, ws). Rychlost rozmitni je definovana parametrem sc. Vystupni
signal dostaneme ve tvaru (2.2).

y(t) = A(t) sin(w(t)t) + uy(t) 2.2

Amplituda A(t) a stejnosmérna slozka Up jSou proménné v Case v zavislosti
na adaptaénim mechanismu, ktery fidi identifikacni experiment (Obrazek 1). V okamziku,
kdy se adaptace zastavi, jsou proménné A a up konstantni! Vystupni signal, tedy méfena
odezva systému, muze byt vyjadiena v amplitudové-fazovém tvaru Fourierovy rady (2.3).

Vp(t) = Ag + A (t) sin(wt + 1) + Z Ay sin(kwt + @) 2.3
k=2

Tento signal je pfiveden do rekonstruktoru stavu 11. fadu, ktery odhaduje stejnosmérnou
slozku a prvnich pét harmonickych zdkladni frekvence budiciho signalu. Tato informace
slouzi ke ziskani odhadu kvality rekonstrukce pro adaptaéni mechanismus. Dynamika
rekonstruktoru je ¢asové proménna v zavislosti na aktudlni frekvenci buzeni w,. Zesileni
inova¢ni vazby je urCeno metodou pfifazeni pola. Z rekonstruovanych dat je uren bod
frekvencni charakteristiky systému podle vztahu (2.4).
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Obrazek 1: Navrzené schéma frekvenéni identifikace
" Ay .
F(jw) = Ileﬂm 2.4

Z vhodné zvolenych bodu frekvenéni charakteristiky Ize potom vypocitat pienos
identifikované soustavy. Adapta¢ni mechanismus fidi prabéh experimentu a zajiStuje
predevsim funkce kontroly maximalniho rozsahu pohybu mechanického systému, odhad
kvality méfeného signalu s ohledem na puisobeni Sumu nelinearit (tfeni, vile) a fizeni stfedni
hodnoty pohybu napft. pfi fizeni nestabilnich struktur.

3 Zavér

Navrzend metoda frekvenc¢ni identifikace zaloZzena na buzeni rozmitanym harmonickym
signalem a odhadu frekvencni charakteristiky slouzi pro ziskani modelt elektromechanickych
soustav s kmitavou dynamikou. Experimenty provedené na simulacnich modelech ovéfily
pouzitelnost této metody v praktickych ulohach identifikace vicehmotovych soustav
S pruznymi vazbami.
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