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SIMULACIJA REGULACIJE S{NHRONSKEGA MOTORJA



1. MATEMATICNI MODEL SPLOSNEGA TRIFAZNEGA 1ZMENICNEGA MOTORJA

PO W. teonhardu (L2) sem prevzel model splodnega trifaznega
izmenidnega motoria. Model vetda pri nasledniinh pogoJih

- cilindri&ni rotor in stator s trifaznim simetrilnim
navitiem z izolitranim ni¢li&lem,

~ rotorsko 1n s8tatorsko naviioe z enakim 3tevilom ovogev,

~ enakomerna zralna reZa,

~ Sihusna oorazdetlitev magneinega pPoOlyd PO rotorJu in
statorJju,

~ zanemarlgyive izgube Zeleza in vrtindnih tokov.

Matemat : Sni model sestavidaso elektrine 1n mehanske enadlbe.

Elekiriédni del

dig(t) a ¢
a1 at
Aip(t) d ¢
dt dt
8 s
Mg = —— M Im(ig(t) (ip(t)ed€ ) %) (1.2)
3
ig(t) = igq(t) + iga()ed” + jg3(t)e’2” (1.6)
QR = a1 ¢ () edT v jagz(t)edlT (1.7)
Kder ae
- ag5(1) de  “vekior" trifaznega statorskega in (1)
rotorskess toka,
-~ ug(t) in U~(t) sta vektorja trifazne statorske in rotorske
napetosti,

= Ugt(t), usalt) 1n ugz(t) so fazne stalorske, Uny (), uppl(i)
in urzlt) 2a rotorske napetosti,

~ igq (), 1s5(t) in igxz{(T) S0 fazni statorski, ipry(L), ia.p(1)
i 1 r3(1) P2 rotorak: tokovi,

- Y & prostorska premakniilev navitig (120°),

- Lg Je statorska, Ly, rotorska in M medseboina induktivnost,

- Rg Je& statotskKa 1n R rolorska upornost,

- € Je poloZai rotorja glede na mirugoCi stator,

- mg Je eleKirilni navor motorua.

Mehanski del:

adw

= mg (1) - mp(t) - bw (1.8)
dt



a€

: W (1.9).
dt

KJjer Jje

- J vstrajnostni moment motorja,

- W Kotna hitrost motorJja,

- mp bremenskKi navor,

- b koeficient viskoznega trenja teZ2asev.

Model motorJja je dinamifen - zato velja za polijubno obliko

statorskih n rotorskihn tokov ter za spremenlJjiv navor in
hitost. Za obravnavo delovanja motorja v stacionarnih razmerah,
t.J. pri enakomernem bremenskem navoru »n sinusnih elektriéninh

velidinan, se zgornde éenalbe nekKoliKo poenostavigo.



B: MATEMATIOH! MODBEL TRIFAZNEGA S1NHRONSKEGA MOTORJA S TRAJNIMI

MAGNET !
Matemast i éni mzdel! splosnega trifaznega rzmenidnegs motorga oe
uporaben zZa POl guben izmenicni motor. Glede na lastinosti

obravnavanega motorja se enaébe 1z ervega poglavuya ustrezno
spremen: 4o. ’

Za sinhronski motor 5 1ragnimi magnet: na rotorJju predlagsa
Leonhard /1/ naslednde rotorsko nadomestno vezge (51iKa 2.1).

S/, 2.1. Elektriéno nadomestno vezyje rotorya

1z vezija dobimo vektor rotorskega tokKa

tg . be :
ip(U) = odp - ed” - eJET = —— iy . (2. 1)
2 2 2
Enacba (§.1) preide v
dig(t) 3 _
Ug(t) = Rgiglt) + Lg —— +oow-ded® | (2.2)
gt 2
kder smo z ¢ oznacili produkt Ml g, Rotorska napetostna enacba
(1.2) aracd trainin magnetov na rotorygu odpade. Enacba za
ol t "~ 4 ) é

dobi z upcdtevangem (2.1} obliko
mg = ¢ Im(ig e J€) \ (2.3)

Mehansk: enzacéti (1.8 in 1.9) ostaneta nespramenjeni.

Pri obravnavi delovenda motorija v stacionarnih razmerah vstavimo
vrednostt Taznin statorskih napetosti
ye ?
ugyq (t) = - (Uged¥Wlayde emdWl) = 2 Ugcos(wttay), (2.4)
2
.

) n {(2.5)
W
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U53(t) = U51(~T. - ) (2.8)
W
v enalbo (1.4) in dobimo vektor statorske trifaze napetost: za
stacioparne razmere
3 .
Ug (1) = —— UgedWt | (2.7)
2
Kier Jje
Ug =Ugey &, (2.8)

KompleKsor z amplitudo enako efekKtivni vrednesti fazne statorske
napetosti Ug in poldubnim faznim Kotom &y, odvisnim od izbranega
itrenutka za Cas nid. Podobno dobimo preko faznih statorsKih
tokov

1gq (1) = {2 Igcos( wt +ap) (2.9)
, k3

igplt) = igy( t - —) ' (2.10)
W
27

153(12) = iS‘l( t - ) (2.41)
W

in enalbe (1.8) vekior staiorskega trifazega toka

el
o

~ - 'c
ig(t) = ——lgev™ , (2.12)
2
Kier Je € (=wt ) pozicida rotorga in
_ j &
lg = 1geJ%e (2.13)

Kompleksor z amp!litudo enako efektivni vrednosli faznega toka lg
in polyubnim Taznim kotom <2, odvisniim od izbranega trenutka za
gas nié.



3. OBRAVMNAVA SINHRONSKEGA MOTORJA V KOORDINATAH POLJA

F.Blascke Je prvi predlagal obravnavo izmenic¢nih motorjev v
kKoordginatah polja. 1zmeni&ne &asovno spremenijive velidine
motorja opazudiemo v vrtelem se Koordinatnem sistemu pPripetem na
rotorsko magnetno polje. Pri sinhronskem motorju Je rotorsko
masneino polje pripeto na rotor, Yega rotorJa pPa nam jé& znana.
Slika (3.1) prikazuje razstavitev vekitordjia trifaznega toka na
dve enosmern: kKomponenti eripeti na rotor.

L)

-I5Q

)
|
i

roforska s

1
'
I
|
I
I

statorska os |

Slika 3. 1. Poljske Komponente statorskege toka

ToK isd Je vzporeden rotorski osi tok isg pa Je pravokoten
nandio. €(t) Je Kot zasuka roitorja glede na stator, O©(t) kot
vektorJda trifaznegz ioksa, a(t) pa bremenski kotl. Iz zgornJje
slike izhadja zveza : _

is(t) = 158390 = (igq + jigq V&€ . (3.1)
S prevedbo irifaznih statorskih tokov na dvofazne ob upostevandu

izoliranosti nié¢tiéca in zveze (3.1) dobimo enadbe
iransformacije polja

3
2
i3 -
tgp(t) = — (igp(t) - igz3()) (3.3)
2
igglt) = igzc08€ + igpsink (3.4)
icq(t) = igpcos€ - iggsint (3.3)
Enadbi (3.2) in (3.3) imenujemo zdruzitev faz, enalbi (3.4} in
(3.5) pa demodulacija. gy in igp Sta Komponenti dvofaznecsga

sistem. Podobno dobimo enacbe 1nverzne transformacide polia



4. DELOVANJE SINHRONSKEGA MOTORJA § TRAJUNIMI MAGNET!

Sinhroski motordJi z moénimi tradnimi magneti so zaradi svoJée
dinamike zelo primerni za servopogone. Od nJith se zahteva poleg
delovanJja pod osnovno hitlrostjo tudi delovanje VvisokKo nad njo.
Ker Je rotorsko masneinc polje povzrodeno s trajnimi magneti, Je
Slabljenje polja tezZKo. Uvajati moramo tako Statorsko polje, Ki
bo poleg potrebnega navorsa povzrocalo tud) slablienje rotorskega
polja. Obravnava v Kkoordinatah oo0lja omogota ereprosto
resulitranje motorda. 'z enadb (2.3) in (3.1) dobimo izraz

K1 pove, da Je navor motorja sorazmeren Komponent: isqg. 1z sl ike
(3.1) Je razvidno, da Komponenta isd povzrocla polje v smeri
rotorskega poiJja, zato Yahko sluzZzi za slabljenje.

Statorska napetostna enaliba (2.2) Je pomembna pri
dimenzionirandu moénostnegsa eoretvornika. Vanjo vstavimo enalbi
Za statorski tokovni N napetosini veKior v stacionarnihn

razmerah (2.7 in'2.12) in dobimo izraz

Usg = J{E *+ wlglgg * Rslgg) * Rglegg = Wlslsqg (4.2)
Kdier Je
E:;VIQ (4.3)
{2
efektivna vrednost inducirane naretosti v faznem naviiju. Toka

Isd in isa sta poldiski Komponentli faznega toka in imata vrednost

e 2
lsq = T isa » lga 7 T isd (4.4)
3 3
Rs Jep _;juJisfsa

/ %\"-»% \
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I
|
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Sliks 4.1. Kszalci v faznem statorskem nav,tju
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|z enaébe (4.2) izhaija Kazaléni diagram (slika 4.1), Ki dobro

ponazarja razmere v faznem navitju med delovanjem motorja. Pri
delovanju Pod osnovno hitrostjo Jje inducirana napetost dovoly
majhna. da je Ug v dovoljenih medjah, in ni potrenoc slabljenije

polja, zato imamo le Komponento toka lgqg. '2zKoristek motorgja Jje
dober., Ker se ves 1ok trosi za navor.

Pri delovanju nad osnovno hitostyo inducirana napetost precey
nairaste. Pri neki hitrosti mo&nostni pretvornik ne more vecl
gajati dovolu velike napetosti Ug. Lez te obrate 1ahko motor
zavertimo le, C&e oslabimo rotorsko magnetno polie in tako
zmanj&amo inducirano napelost. To doseZemo z uvadjanjem negativne
komponente toka lgg. Kot vidimo na sliki (4.1%1) (¢rtkano)., se
potrebna statorska napetost Ug res zmanisSa, vendar pa Je
smiselno vecanje negativnega toka lgyg e do te mere, da Jje Kot
kKazatca napetost: © many3i od ©;. Ce gremo &ez kot ©( zaine
napetost UgynaraScati. Slabljenje polya zahteva zelo velik tok
Isd. Ker pretvornik lahko daje le neK nadvelji efektivni fazni
toK lgpax: S€ mora Komponenta lggq ustrezno zmanjSati po enacbi

IS
]

fsq = v lgmax2 - lsd2 » (4.5)
zato navor motorda nag nazivoimi obrati pade. 1zZKoristekK molorJa
je slab, saj se vz¢ina toka porablja za slabljende polja.

Pri regd}aciJi kKomponentie |lgg Potrebujemo velikost statorske
fazne nepctosti
Enalbi za izralun Kotov © in ©; izhajata iz Kazallnega diagrama

(s1ika 4.1)

Rglsgd - Wlslsg
© = Arctg ( ) (4.78)
E + Rglgg + Wlglgg

wl g
©, = Arctg ( — ) . (4.8)
Rs



5. SIMULACIJA SINHRONSKEGA MOTORJA S TRAJNIHMI MAGNET!

S1ika (5.1) PrikKazuje simulacijsko shemo sinhrnskega motorja S
trainimi magneti v koornatah potJja.

e TRANG-
Is2 _|FORRA-
iss | CIJA

Slika 5.1. simulacijski model sinhronskega motorJa

Shema izhada iz enacb: (41.8), (1.9), (3.2), (3.3}, (3.4), (3.5)
in (4.1).

Pasivno breme smuliramo tako

- da ge pri pozitivni hitosti motorja m; = -(mp + Myprg)

~ da je pri negativni hitrosti motorjga my = My *Meprg:s

- da se pPri prevel ikKi obremenitvi motor ustavi in

se ne zavril v naspProlno Ssmer.
Pri tem Je my Cisti bremenski navor, mynq P& Konstantno (suho)
irendJe. Poleg teaa uvposStevamo, na eoenonosiavijen nacin, tudi
lepenje. Dokler motor stoji in J€ navor motorja manjSi od navora
lependa, se molor ne premakne. Myrg Pa Je enak nic.

Da preprelimo prekoralitve dovoljenih vrednosti Xomponent lggq inN
lgg ter Kota ©;, vKkljulimo na regulacijski sirani omejitve.
Program nam morebitine prekoracitve teh vrednosti javi.

Fazne statorske napetosti radunamo po enabahn

Us1(t) = \1—2 USCOSG ’ (5-1)

uga(t) = {2 Ugcos(€ - 1) , (5.2)

ugz (i) = §2 Ugcos (e - 27) , (5.3)
medfazne pa

Usig = Usq - Usp (5.4)

Ugp3z = Ugp — Ug3 (5.5)

Us34 = Ug3z ~ Usq (5.8)

Vsota trenutn: faznih napeitosti Je v vsakem trenutku enaka nic&.



6. MOCNOSTN! PRETVORNK

Za dobro regutltiranje motorja potirebuiemo trifazne 1zmeniéne
veliine spremenJjive frevence, amplitude (n faze. Za napadjganJe
servomotorjev se uporabljajo transistorski mosti&i, krmljeni S
pulizno Sirinskimi modulatoryi (PWM) . Natoga PwWM-a Je tako
vkiapljandge transitordev, da imaJjo izhodne velidine ¢&im manJ

vidiih harmonskih komponent.
V. naSem programu upocdtevamo mo&nostni napaJdalnik Kot sistem

prvedgsa rega v vsaki fazni tokovni veji. Na osnovi enalbe
digy
TZ—_ ISV :isrv ) v = 1;2)3 (6«1)
dat

dobimo simulacijisko shemo (slika 6.1).

Slika 6.1. Sistem pPrvega redsa

Casovna Konstanta Tz Jje reda milisekunde ali manJg.
Za boig podrobno obravnavo Je polilrebna simulaciasa PwM-a in
transistorskega mosticéa.

10



7. MERJENJE TOKOV, POZICI!JE IN 1ZRACUN HITROSTI

Za zaprtiozanéno regulacijo sinhrmmskega motorJa potrebuJemo
povratne ynformacije ¢ tokKvih, PoOziciJi, hitrosti in napetosti.

Zaradi izoliranosti nilisgla statorskesga navitia merimo le dva
toka, tretjega pa izradunamo po enadbi

TJoKovni senzor lahko ponazorimo s sistemom prvega teda (sl1ika

6.1), niegov izhod pa prekKo AD pretvornika vodimo v ra&unalnik.

Velika dinamika izmeniénih servomotorjev zahieva Kratke &ase

vzordensa, Kratki vzorcéni &asi pa bi, ¢e bi uporabili navadni
inkrementalni dadalnik, povzrolilii slabo 1oc¢liivost hitrost).
Zato uporapbimo daoalnik 8 sinusnim in  Kosinusnim analognim
izhogom.

Pozicidio dobimo preko posebnega vezja {(ozironma &ipa), Ki oD
doiolenih ¢&asinh  primerJja narmonicna signala in da na vsako
periodo analognih signalov dvajset impulzov. Na ta nalin }ahko
dobimo vel Kot dvaisettisoé impulzov na obrat motorJa.

Pri visokin obratih bi labhko dobili dovoly todno hitrost motorJa
Ze samo iz Stevila imulzov. Pri madhnih hitrostin to ne pride v
pc8tev, KkKer b1 dobili na vzZordni as premalo 1mpulzov. Ta
proplem resimo, Kol RaZe slika 7.1, 2 iZracdunom pozicije med

dvems impujzoma. Arctge oalomka, epreko AD pretvorbe doblienin
vregdnosti harmonid¢nih signalov, nam da Kot «&.

sin ’ A fmFub/
cosd' ve EJe nit)
!
Y %4 |
s\ r2racun

9.

° oA Ayei ) o hidro- —22
/i é? &t/

VNS NGA

Slike 7.1, Princip izraduna hitrost:

Kotno hitrost motorda nalo dobimo po enadbi

nit) - n{t-Ty) - «(t-T5) + a(t)

To
Pomen Kotov a(t) in &(t-To) kaze slika 7.2.

11
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Slika 7.2. Pozicija med dvema impulzoma Jdajalcsa

Na toé&nost izralunane hitrosti pri  mashnih obratin vpliva
predvsem Kvaliteta AD pretvrbe, 'rKi pri visoKih obratih nij
pomembna. Napaka it12raduna hitrosti pri mo&nih pospeSevandih in
zaviranjinh e odvisana predvsem od vzorlnega &assa.

Simutacijsk) program nam poleg merjenih 1n resninin vrednosti

toKov, pPoziciage in hitrosti raduna tudi njihovo razliko.

1e




8. DIGITALNA REGULACIJA SINHRONSKEGA MOTORJUA v
XOORDINATAH POLUJUA

Regulacija izmenilnih servomotorjev je zaradi velikih dinamié&nih
zahtev, apremenlJjivih parametrov, Kompliciranin omejitvenin
pogoJjev in obravnave v poliskih koordinatah izvedljiva le v
digitalni oblikRi. To pomeni, da se povratne informaciJje (tokKovi,
pozicijJa in hitrost) digitalizirajo in privedejo v raldunatnik,
Kjer se 2z ostalimi podatki matemati&no obdelajo. Rezultat tega

procesa So Signali, Ki Krmilijo PWM 3li pa direktno odpirajo
transistorje (e Jje PWM izveden programsko).
Digitalni regulatorJi SO0 VvV bistvu matematilne enalbe v
ralunalnikd, Ueporabili smo digitalne Pl regulatorge z
integraciuqo izvegeno po trapezni integraciJsikKi metodi, Ki Jo
opisuje enalba

x(0) + x(K) K- 1

y(K) = T4 ( + I x(i) ) (8.1)
2 i=A1

kier Je

- v(K) vrednost odvisne spremenljivke ob Zasu KTq ,
~ x(K) vrednost neodvisne spremenljivke in

- Tgo vzorini Zas

s)iKa 8.1 predstavlija blokK shemo Pl regulatorja.

0% ule)
]

Slika 8.¢. Pl regulator

Iz slike 8.4 1n enaébe (8.1) izhava enalba disKkretnega P
regulatorya

e(0) + e(K) K-
u(k) = Xpe(k) + K;To ( + L e(i)) (8.2)
2 i =

Kuer ye

- e(K) raz)ika med 2eljeno in dosezeno vrednostyo regulirane
veli&ine ob lasu KTy .

- To vzorin: Cas ,

- ulk) regulirna veli:1&ina (.izhodna veliédina regulatorja) ob
dasu KTg

- Kp ojalenye proporcionainesa deta Pl regulatorja in

- K; osalenje itegrac:ijskega dela Pl regulatorga

Za ralunangye Z digitainim ralunalnikom je boly primerna

rekurzivna formula P) regulatoruga, kKi oo dobimo tz razlike enatlbd
(8.2) za &as k 1n K-t

13




ulk) = u(k-1) + apge(k) + gye(k-1)

(8.3)
KiTo
QO = Kp +
2
KiTo
q1 = bt Kp +
2
Slika 8.2 prikazuje simulacijisko shemo regulacije.
/3@ /155
it -Eransf
. /54 o i
poQa . 1
| ST Lisx LA A wer |
: /5 /g ‘iauhw ‘
: % Emer S l
t &ﬂg |
1A 1
k; IE; 5INg CosA |
[ g [ o ST o
wy, y— w 1_5&” b lsq [ 5qr lsqr {5,}4 1 (S‘M'?[ I :
——O—ipr SO = 1 el H & k
IR kotn p- (ny 5 i :
2026(' ‘[;ra”%[ L3E(| q ﬁSZM
sn/- : ‘ é;—?—xj
Z {
; : tve || pelja o
(A max Us | tsort 3= [tsp |esorz 1 Sdv ls&( | Lssin
= - 4 T
| PL [T PI - L2 [
1__
prc{QO/M/é
Us
Stika 8.2. RegulacidJa sinhronskega moioria
Uporabili smo orincip Kaskadne reguiacije. Zunandi podasnedsi
regulacidski zanki (hitrostna in naepetostna). GaJeta referenco
notrandima {tokovinima) . lznodi regulaioryev so omedeni. | zhod
isdry J& omejen na negativne vrednosti, abscolutno manide od
najvelje ampliltude vekteorda trifaznega stotoirskega toKa
3 .
lamax ~ Yefmax ¢ (8.4)
{e
Kjer je lgemax €fektivna vrednost najveljesa dovoluenega faznesa
toka. Isagrd je po absolutni viecdnosti omedjen z enalbo

14



‘sarf § { lsmaxs ~ lgg@ (8.5)

Podobno sta omesjensa tudi i1zhoda tokovnih regulatorjev lsgr2 po
enalbyr (8.4) in lggprp PO (8.5).

Ce prit 1zraédunu vrednosti isq1 i n isdi ne uposStevamo zakasnitve
mocnhnostnega pretvornika, pride Pri visokih obratih do takKsnih
narcak tokowv, da motorJsa ne obviadamo ved. Na preprost nalin se

1ahko i1zpelgeso enalbe za 1z2radun referenc tokov, K1 upostievajo
Zakasnitev pretvornika -

lsqar ° 'saqrz * Wiklsdre (8.6)

'sgr % dsdre T WTkisare (8.7)
KJjer Je Ty enan Sasovni Konstanti mocnostinega pretvornikKa
(poglavie 6).
Ker 8ta noiranJi regutacidski zanki hitrejd: od zunanJih, Jih
vzorlimo pogosteve. Tgp Je vzorén: Cas pozicide, KompenzaciJe
ZaKasniive pretvaoarnikKa, transformactie in inverzne
transformaciuoe polga ter notrandih regulatorgev. Toz Je vzoréni
cas izracCuna hitrosti, napetosti Ug in zunanyih regulatorjev.
Motor, mocnostni pretvornik 1n itokovna senzorya smo vzordci! Zz
zelo majnnim vzorénim Casom dgt, integracigo pa smo izved!li Kar
preposto po pravokotn i skl meioedr zadnie diference. Vzoréne cCase

Ton N dt ter parameire reguiatorgev lahko med posameznimi
simulacijskKega programsa spreminjamo.

1A



9. SIMULACIJISKI PROGRAM

Program Za simulaciJo sinhronskega motorja reguliranesa v
Koordinatah polja Je napisan v programskem jeziku FORTRAN 77.
Sestavlien je iz treh glavnih delov.

Prvi del omogoda

- izbiro file-a s parameti

- spremembo vseh glavnih parametrov motor,ya, napajalnika,
regulatorjev, inKrementalnesa dajalca, reference hitrosti,
bremena itd, '

- tzbiro nalina simulacide.

Drugi de) je sama simultacirja.

Tretji del pripravi rezultate v obliKi primerni za AGP grafiko

- izbere &tevilo in lego grafov na ekranu,

- rezultate namenjene za graficno predstaviteyv shrani v
datoteke POD1, POD2 :n POD3,

- na veodlag: najveljinh vrednosti rezultatov normira ordinate
grafov,

- dotoli napise ordinatnih in ab¢jsnih 0si.

Od yzbire nadina delovanjga Je odvisno Katere veliline se
grafidno predstavijo. MoZni nadini simulacije so:

- normalno delovanue

- opPtimizacida hitrostnega regulatorja,
- optimizaciia regultatorja naretosti Us,
- optimizacija tokovnih regulatorjev.

Pri prvih treh simulacijah 50 razlike le v 1zZpisan:h rezultatih
za grafiko ( spremljamo poteke tistin velidin, Ki so pomembne za
1zZbrani nadin ). Pri optimizacidi tokovnih regulatorjev pa

odKlopimo zunandi regulaciiskKi zanki (hitrostno in napetostno),
vzberemo referenci toKov igqpry N igdry t€r zavremo rotor.
-
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10. VPLIV VZORCNIH CASOV IN LOCLJIVOST!I AD PRETVORNIKOV NA
REGULACIJO MOTORJA

vepliv wvzorénih <fasov Tgpz in Tgn s€ KaZe predvsem Vv napakah
merjenih veledin pri hitrin spremembah (pospeSevanja, zaviranija,
obremenitve ). Slika {0.1.a. KkaZe pospeSevanije motorja od
mirovanja do nazivnih obratov, pri vzorinih Casih Tpn = 150
in Toz=450 Vs, slika 10.1.b. pa pri Ton:TOZ:dt, Cas vzorlenda
mehanike dt Jje bil v obeh primerin enak 5 Ys.
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Sliki 10.i.a8,b Pospasevande do nazivhih obratov

Pri reainih razmerah (a). zaradi dalisih vzor&nih &asov nitrost
pr enakih parametrih regutlatoriev malo bold préeniha, kol v
primeru b.



Nepako izraduns bhitrosti Za primer & Kaze sSlika 10.2.a, 23
primer b pa slika 10.2.b. Na s)likah se vidi, da je absolutna
napaka najvedja pri pospedevangju in  Jje skRoraj ves éas
pospedevanja, zaradi Konstantnega prosred8ka, enaka. Podobno Jje 2
izraZunom komponent toka igq iN igqg:
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Sliki 10.2.8,b Razlika med merJeno in reaino hitrostuyo motorJs
ort razlicnih vzorlnih <asih

Vpliy lo¢liivost: AD preivorbe izhodcv inkrementalnega dagsalca
na tolnost izracduna hitrost se najbolive vidi ori  majhnin
hitrostih. W.Schumacher /3/ navaia, dga ge potrebna l1odluivost
hitrosti motorjev za servopogone okrog C.2 o/min. ST1iKi 10.3.a
in b Kazeta odziv nitrost: motoria na siopnico 0.2 ¢./min. pPri
12 bitnem AD pretvorniku (8 1n 8 bitnem (b 1n ¢). Na sliki ¢ se
vidi, da prihaja, zaradi slab8e 10&1Jiivostli AD pretvornika, do
napak v itzrafunu hitroest:. Pri prvi Spicit smo izralunali
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negativno hitrost, leprav se je motor vrtel v drugi smeri, zato
Je dobil regulator Igq velio referenco in zavrtel motor- visoko
nad Zeloyeno hitrost.

Simulirali smo z vzorcnimi &asi Kot eri primeru 10.1.a in z 12
bitno pretvoroc merjenih tokowv. Na slikanh 10.3.a in b se vidi,
da se motor ne zavrti takoJ, ampak Sele po nekem <asu. Vzrok Jje

lepengje. Ker Je referenca hitrosti madihna, parametri
regulatorjev pa niso zelo veliki, traja nekaJ &asa., da dobi
motor velJji moment od momenta lepenja. Ko motor potegne moment

trenja oade, zato dobimo retativno velik prenihaj hitrosti.
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Sliki $0.3.8 in b Odziv motorja na stopnico hitrosti 0.2o0/min
pri f2 in 8 bitni AD pretvorbi sig. inkKr. daJjalca
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Slika 10.3.¢c Hitrost merjena preko 8 bit. AD pretvornika

Na nazoblanost hitrosti (slika 10.3.a) vpliva, poleg napake
jzraduna hitrosti in vzordnin &asov, tudj Kvaljteta AD pretvorbe
merJenin tokKov. Slika {(0.4.a KazZe odziv hitrosti na enako
stopnico Kot na stikah 10.3, vendar brez napake AD pretvorbe
tokov. Zaradi mans3e napake meruenin tokov (slika b) Jje nihanje
toka igqm ManJse, zato Je potek hitrost: gtaakejdi. Za

primerjavo vidimo na sliki 10.4.¢c napako merJenih toKov pPri
primeru s slike 10.3.a.
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Slika 10.4.53 Potek hitrosti brez napake AD bpretvorbe tokov
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isg—isgm (A)

Vpliv AD pretvorbe na napako tokKov pri

Sliki 10.4.b in ¢

zelo mavhni hitrosti motorsa



t1. REZULTAT! SIMULACIJE RAZLICNIH REZIMOV DELOVANJA MOTORJA

Kot zgorny,e simulacirje so tudi spodnje izvedene s podatki:

Motor
- nazivni moment mp = 10.4 Nm ,
- nazivna medfazna napetost U, = 220 V ,

- nazivni fazni tok lgqspn = 8.5 A

- vstrajnostni moment J = 0.0053 kgm& ,

- viskozno. trenje leZajev b = 0.003 Nms/radg ,
-~ fazna upornost Rg = 0.54 & ,

- fazna induktivnost Lg = 5.4 mH ,

Pretvornik

- najvelja medfazna napetost Upgyx = 220 V ,

- najvecji fazni toK lgmax = S1 A (B x 1gpn motorja) ,
- Casovna konstanta T, = 1 ms .

Inkrementain: dadJalec
- 3tevilo period sinus-a in ¢6sinUs-a na obrat motorJa
Nper = 1000
Vzoréni casi in AD pretvorniki so enaki Kot v prej8ngyih
primerih.

19.4 Delovanje nad nazivno hitrostjo

S)(ke 14.1 Kazeyo odziv motorJa na stopnico hitrosti 7000 o/min.

Slyka 11.1.8 hitrost motorJa

Kot smo Ze omenili, ima3a motor v obmocCJyu slablyenja manJjsi navor,
zato nad naz.ivnimi obrati hitrost polasneye narasla. Ko Ug
dose2e nayvelyo dovoljeno vrednost, zalne nara3lati komponenta
lggs lsq P2 ob enem pada (slike tt.t. b, ¢ in d). Prenihaja
napetosti Ug ne moremo povsem odpraviti, ker vely: parametri
regutatorya g povzrolayso nirhanje, ‘
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11.2. Reverzija hitrosti

Sliki 11.2.8 in b kaZeta potek hitrost: 1n pozicije motorJa pri
reverziraniJu z -4000 o/min na +4000 o/min.

s1es.onmm (SMmin)
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SlikKt 11.2.2 in b Reverziranje

Na slikah 10.2.¢,d in e vidimo poteke polyskih Komponent toKa in
fazne napetost), na 10.2. f, g 1n h pa tokK in napetost prve faze
ter medfazno napetost Ugyp-
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14.3. Obremenijitev motorJja

Potek hitrosti in Komponente igq Pri obremenitvi z 11 Nm KaZeta
sliKi t1.3.a in b. Hitrost v trenutku obremenitve malo pade,
vendar regulacijJa takKod pove&a komponento Isa ,in motor spet
uiame Zeljeno hitrost. ~

Na slikah 10.3. ¢, ¢ in e so potekKi izmeniénih vetidin na
motordu ! faznega toka, fazne in medfazne napetosti. Fazni tok poO

obremenitvi naraste, napetosti pa se tudi nekol iKo povecata.

L 5 ] l I_i— N
cg.ose2 c.O7z2 C.088" O.7T040

.
I( LN

= SIPETR cR e B L . 1 — 1
. Ob62 . G727 C.AsE1 DL TO4O

Sliki 11.3.8,b Obremenitev motorJja
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lzmenicéne velicfine na obremenJenem motorJu
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{1{.4. Ustavljange motorja

d ’l Lj_
cOS80 0.0720  0.0880 01040

b
1. 20ISQMmM(A)
55 . 68006
I

— i y‘f

L S 0580 0 FWZO 0.0780 ©.17040C
—55.80 \ !
I '\ {
—11 1.2 )

c.

Siike 11.3a,b,¢c Potek hitrost:, pozicije in Komponente igg

pri ustavl]JanJu motorJa
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LISTINE  VARSTVA PRI DELU

Namen varsiva pri delu se eoleg zasiliite delavcev pred poskodbam:
pr delu tudi prepreditev zdgravatvenih oKkvar, Kot posledic
dolgoleinegsas delovanga Skodljrvosti, w. spremljago delo. Zato so
v zZakKonu o varstvu o delu dosedanJyo D:snc tZJavoe zamenoale
i1&tine varsiva or delu.

Zakon o varstvu e~ de'u dolola nasledrse 'istine:

- A ten doiocta da mora QZD 1n sKUpnNost, o
aredstve za delo, priloZziti K tehnidn cokumentac: g

Katerem onradgel | nevarnost: in dkod! ., vosti zZa PoSKo
zZdravsatvene okvar cdelavecev, tepr navede urkrepe za nsihovo
odpravijanue gzZiroma omegita. Elaporatu mora bt prilozZena
tud: PISNA 1ZJAVA o tem, Katerys predg:isan varstven: ukrepi,
normativi, =tandard:r in tehn:s&n: precpis. S0 bl uUposStevan: pri
proJektiran,u sredstev za delo. (1o doioda 2. &len tega zazhona)
~ 3, Zlen dojoca da mora OZD in skupnost, Ko proJektira i
Proizvalss sredstva za deln, zdati SPRICEVALO O VARNODST!, v
Katerem mora ravesti vse preadpise, Ki Jih ge urosStevaltla, i
roke, v Katersh ue poirebno opravigat) pre ;sKave n pregtede %
skladu s Clenom 27.

e Slern pravi da mora O0ZD «n skupnost, Ki izbere ponudbo za
uvoz sredstev za delo, pred uvozom ugotovitir, ati s¢ sredstva za
cgelo izdelana v skladu s predpisanin; varstvenimi Ukrepi,
normativi, standard N tehni&nimi predpris: 10 ¢l Tem 1zdati
PISNOQ 1ZJAVO. Ce ni predoisanih varstven i n ukrepov, nermativov,
standardov I n tehniénih predpisoy, mora pridobr i STROKOVNO
OCENO  © tem att sredstvo za delo rZpoindude zahteve glede

varstva pri detuy

= 1B Sten dolola, da mora 0OZD 'n skupnost opremiti vsaxko novo
rzdelano sredstivo za delo 2z NAVODILOM  ZA  VARNO UPORABQ,
PRE}ZKUSANJE IN VZDRZEVAMJE, napisano v slovenskem JsezikKu.

od teta 1974 e neilzdaga listin varstva pri delu gospodarski
prestopek Ziroma kKaznivo dejanye. Vsaka OZD Je dolZna izdatl:
listine., e sih sama ne more izdelsat narodr zdelavo listin pri
drug: speciatiziran: OZD ait strakovi: sluzbi. Listine, Ko 50
Jih izoele OZD na podlag zakona o varstvu e delu prevergja
organ ng rnost izdelave

Epeici ge ela. Ce se dvom: v ustre
1181 ing | ankh o zantevamo sirokovno oceno listin

z
e, e, Ki g poda
pooblas&dena QZD.
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Masa FC pravn .0y naloga, simutacrja, ge Prva storn.a
progektiranga ;Zmen:Cneoa Motorskess POYONg. Da bo tz proyer L
zaz. vel bo potrebno naoerey zZgraci ti molnostn: pretvornik n
poireben hardware. nabaviti motorJe (12 uvoza) N napisat
software. K0 Do sistem preizKkuben, bo treba napisat ustrezno
razvoJno rRonstrukcei isko dokumentaciso. Ta dokumentaciya bo
morala vsebovat: Tudi PO zZzaxkonu predpisane li1stine varstva o
delu.

Pri LZmeniténi motorski poson bodo sestavigal tride toden
Jety 1 sicer

~ regulaciJ sk pane]

- transistorsk modnostn: pretvorn:k

- motor

V nadalyevangu bom poda’ 12gave o upoStevansu varstven,h ukrepov
I normat:vov ter nevodi io z58 varnod uproravo, preiskuSanje n

n
vzdrzZevangye transistorskega moclrostinega pretvornika.
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NA

PODLAG! 13. CLENA O VARSTVU PRI DELU (URADN] L1ST SRS, ST.

32/74, 16/80, 25/86 IN 47/86 p.b.) |1ZDAJAMC

S PR | CE VWV AL O S vV A RNOS T I

"NAZIV ORGANIZAC!JE ZDRUZENEGA DELA:

O0ZD ISKRA AVTOMATIKA, LJUBLJANA, STEGNE 15b

PROJEKTANT: TOZD Razvount indtitut
| 2ZVAJALEC: TOZD AVTOMATSKE IN VARILNE NAPRAVE

OSNOVN! TERNIGNI PODATKI :

NAZIV IZDELKA IN TIP: MOP-Tr-%s
KODA 1ZDELKA:430 055 900

PRIKLJUCNA NAPETOST/FREKVENCA/MOC3x3BOV/50H2, 3kW
STOPNJA MEHANSKE ZASCITE: P 00

TEMPERATURA OKOLICE: V DELOVANJU OD 0° DO 45°, PRI
SKLADISCENJU OD =-30° DO +70°

DIMENZIJE: 162 %X 264 x 195

MASA: 10 Kg

PR! 1ZDELAVI MOP-Tr-6

SMO UPOSTEVAL| POGOJE NAVEDENME V ELABORATU PROJEKTA

0Z. V TEHNICN(I DOKUMENTACIJ! &T....

IN  NASLEDNJE VARNOSTNE, SPLOSNE IN  TEHNICNZ UKREPE I'N
ZANMTEVE:

- PRAVILNIK O VARSTVENIH UKREPIH ZOPER NEVARNOST! ELEKTRICNEGA
TOKA V DELOVNIH KRAJIH (UR. LIST §7. {07/47) .

- PRAVILNIK O SPLOSNIH UKREPIH IN NORMATIViH ZA VARSTVO PRI
OELU Z DELOVNIMI PRIPRAVAMI (UR.LIST &8T7. 18/67),

- PRAVILNIK O TEWUNISKIH UKREPIH IN POGOJIH ZA NAPELJEVANJE
ELEKTROENERGETSKIH INSTALACIJ V¥ STAVBAH (UR. L 18T SFRJ ST.
43/68),

- PRAVILNIK O TEHNICNIH UKREPIH ZA ELEXKTROENERGETSKE INSTALA-
ClJE V INDUSTRIJI (UR. LIST SFRJ ST. 2/73),
- PRAVILNIK O TEHNIECNIH ZAHTEVAH tN PREIZKUSANJU ELEKTRICNE

OPREME INDUSTRIJSKIH STROJEV (JUS N.S$3.00%1 TOCKE 13.1,
13.2, 13.3 IN 13.4, UR. LIST SFRJ ST. 10/87)

- POVEZOVALNI] SISTEM MED NUMERICNIMI KRMILNIMI NAPRAVAM/|
IN  {NDUSTRIJSKIHMI STROJI (JUS N.83.010. UR. LIST SFRJ
ST. 10/87).
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5. PROIZVAJALEC ZAGOTAVLJA, DA JE MOP-Tr-6 VARNO ZA UPORABO OB
DOSLEDNEM UPOSTEVANJU NAVODIL ZA VARNO UPORABO, PREIZKUSANJE
IN VZDRZEVANJE, KI SO PRILOZENA K DOKUMENTACIJI.

DATUM: 24.6. 1988

ODGOVORN!I PROJEKTANT: ODGOVORNI | ZVAJALEC:

216G:
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NA PODLAGI 15. CLENA ZAKONA O VARSIVG-PRI DELU (URADNI LIST SRS,
8T. 32/74, 16/80, 25/86 IN 47/86 pP.b) |IZDAJAMO

N A VO DI L O Co-

ZA VARNO UPORABO, PREIZKUSANJE IN VZDRZEVANJE

1. NAZIV ORGANIZACIJE ZDRUZENEGA DELA:
OZD ISKRA AVTOMATIKA, LJUBLJANA, STEGNE 15D

PROJEKTANT: TOZD Razvodni indtitut
V1 ZVAJALEC: TOZD AVTOMATSKE IN-VARILNE NAPRAVE

2. NAZIVY IZDELKA IN TIP: MOP-Tr-¢

KODA {ZDELKA: 430 055 500

3. TEHNICNI PODATKI:
LETO IZDELAVE: 30.5. 1988

SERIJSKA STEVILKA @ 4 .

PRIKLJUCNA NAPETOST/FREKVENCA/MOC 3x380V/50Hz/3KW
STOPNJA MEHANSXE ZASCITE: (P 0O

TEMPERATURA OKOLICE: V DELOVANJU OD 0° DO 45°, PRI
SKLADISCENJU OD -30° DO +70°

DIMENZIJE: 4162 % 264 x 195

MASA: 10 Kg

ZiVLJENSKA DOBA: S let

4. PRI IZDELAVI NAPRAVE SO BiL) UPOSTEVAN{ NASLEDNJI TEHNISKI
PREDPISI, JUGOSLOVANSK! STANDARDI (N PREDPISI O VARSTVU PRl
DELU:

-~ TEHNISK! PREDPIS ZA ELEKTRICNO OPREMO INDUSTRIJSKIH STROJEV
(JUS N.S3.001%, UR. LIST SFRJ ST. 106/87},

- TEHNISKI PREDP1S ZA STOPNJO ZASCITE ZA ELEKTR{ICNE APARATE
(JUS N.AB.O70),

- PRAVILNIK O TEHNISKIH UKREPIH _IN POGOJIH ZA NAPELJEVANJE
ELEXKTROENERGETSK I H INSTALACIJ V STAVBAH (UR. LIST SFRJ
8§T.43/66) .

- PRAVILNIK O TEHNISKIH UKREPIH ZA ELEKTROENERGETSKE
INSTALACIJE V INDUSTRIJ! (UR.LIST S&T. 2/73),
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5.

- PRAVILNIK O VARSTVEN!H UKREPIH ZOPER NEVARNOST ELEXTRICNEGA
TOKA V DELOVNIH KRAJIH {(UR. LIST SFRJ 8T. 107/47)

- PRAVILNIK O SPLOSNIH UKREPIH IN NORMATIVIH ZA VARSTVO PRI
DELU Z DELOVNIM) PRIPRAVAM!| (UR.LIST 8t. 18/67)

- POVEZOVALN) SISTEM MED NUMERICNIMI  XRMILNIM]I NAPRAVAMI
IN  INDUSTRIJSKIMI STROJI (JUS. N.S3.010, UR. LIST SFRJ
8§T.10/87)

NACIN VARNE UPORABE, PREIZKUSANJA IN VZDRZEVANJUA: slediJo
po navodilih v tehniéni dokumentacidi i1zdetlka

-~  MONTAZO, SERVIS IN VZDRZEVANJE LAHKO 12VAJA LE STROKOQVNO
USPOSOBLJENA IN POOBLASCENA OSEBA V SKLADU S TEHNISKO
DOKUMENTACI1JO 1ZDELKA.

DATUM: 24.86. 1988

OOGOVORN} PROJEKTANT: ODGOVORNI |1 ZVAJALEC:

216G:
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DNEV NI K

Pripravnidtvo sem zalel prvega oktobra 1987.

NaJspreJj sem detal na podrolju preuldevanja Kinematike in dinamike
robotov, kmalu pa sem zalel delati simulacijo regulacide
sinhronskega motorJa, Kar Jje tudi vaebina moje eripravni3ke
naloge.

V oKtobry sem 3tudiral dinamiko in Kinematiko robotov. Prebral
sem Kngyigi!

- D.J.Tod: Fundamentals of Robot Technology, Kogan Page
1986 In
~ Richard P.Pautl: Robot Manipulators : Mathematics,

Programming and Contotl, MIT Press 1981

Novembra sem zace! delo na podroliu simutacije delovanJa (n
regulacije sinhronskih motorgyev. Naupre, sem vzei zelo
poenostavijen sistem, K sem ga, ob 3tudigu Knjige W.Leonarada:
Controt of Electrical Drives in &tankov s tega ppodrodja ter
posvetovanyinh s sodelavceq, postopoma dopoingjeval. To delo Je
trajalo vse do konca pripravn:Stva. Poleg tega pa sem se v fasu

pripravnisStva ukvargal tudi z drugimi stvarmi.

Ker sem simulsiral regulacijo sinhronskega motorja na radunalniku
HP-9500 v programskem jeziku Fortran 77, sem predelal Kniigi:

- Mc. Guilton, R. Morgan: UNIX Sistem 1n
- 8. Poltack: Fortran 77

V  januarJu Ssem napisa)l simulacuska oeorograma z2 dololevanje
&asa ustav)janga (n poJjemka enosmern:h in sinhronskih motorjev,
v odvisnosti od 2unangih uporov.

Februarsa sem se udeleZ:)l tectaya gezika C.

Marca sem zacel oo &lankih Studirati osnove pulzno 3irinske
moddlacije (PWM) . Naslednyi Kkorak pra obravnavi detovanja
sinhronskega motorgya bo verjetno simulacija mo&nostnega

napajalnika Krmljenega s PwWM~-..

Aprila sem se ukvarjal s Studigem velpoln:h 1zmeni&nin motorjev
N naviganyga motoruev.

Maja sem se osredotodi)l na nkrementalne dajalnike pozicige tn
metode 1zraduna hrtrosti.

38




Ker Jge del)l teorije motorjev 1n regulacij sKupne vsem motorjem )

sem delno obdelal tudi osnove enosmernih in asinhronskih
motorJjev.
v tasu pripravnidtva sem se ugelezZil opveznega programa

usposabitjanya pPripravnikov.

S5 potekom pripravni8tva sem zadovotltuen. V svojem delovnem okolju

se dobro poclutim. Pr sodelavcih sem vedno naleted na
razumevanje 0 prijatel isko pomot. PogoJji z2a delo so dobri.
Vedno sem 1ahko delal na ractunaniku, ime} dostop do dobre
literature in se vkljulil tudi v informaciJjski sistem [INDOK

centra I[sKre.
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PROGRAM SINHR

digitalna reg. sinh. motorja s tok. senzorjem in 1nkr. dajalcem
IMPLICIT NONE

INTEGER*2 STE1,55TEL

INTEGER*4 ngl,ng,nx,npx,ny,npy,nx1(18) ,npx1(18),nyl(18) ,npyl(18)
INTEGER*4 i,i1,j),12,i2k,13,13k,14,i15,16,i7,i10,ndat,ost
INTEGER#*4 stik,izp,stevn,stevz,adi,adeps

INTEGER#*4 nper,s4,55,84

INTEGER*4 1813 ,1823 ,1xa,ixb,ieps

REAL*4 ymax,ymin,vl,vr ,vd,vu,tnrl,nrl,isdmax,p

REAL*4 t ,dt,om,omr ,nr,p1,errh,kih,kph,isqrl,s,ismax,isdr,isqr2
REAL*4 errqg,isq,kiq,kpqg,1sqr,errd,isd,isdrl,kid,kpd

REAL*4 isar,isbr,eps,islr,is2r,is3r,islp,is2p,is3p,isl,is?,isd,tz
REAL*4 isa,isb,usl,Rs,Ls,us2,gama,us3,us12,us23,us31l,usum,tbl ml
REAL*4 mb ,mbl,mtrs,mtrd,mtrdl omlp,oml,b,J,n,isdr2,tfin,nmax,errn
REAL*4 £i0,kpu,kiu,usr,usmax,E, nn,erru,Us  amm

REAL*4 uminl(18) ,ymax1(18),x),x2,x5,%6,x7,most

REAL*4 1sn,usn,sl,=2,s83 ,yme1 ,ymeps ,ymdus ,ypdth,md

REAL#*4 gl,92,03,94,9%,96,a7,11sd,iisg,1i1sdm,11sgm

REAL*4 q0h,qlh,q0q,91lq,q0d,q1d,q0u,qiu,errhp ;errgp,errdp,errup
REAL*4 t0z ,t0n,tk,t1s,fakisg,mdmax,isdrimin,1isdrimin

REAL*4 is11,1s21,is31,1512,1822,aml

REAL*4 1912p,ie22p,11,1i5fm,isdmmax,isdmmax]l, isqmmax,isqmmaxl
REAlL. ¢4 deps ,epsl,eps?,xa,xb,deleps,delepsl,alfa,alfal,alfalx,Il11
REAL*¥4 posteps,epsx,om?

REAL*4 1sam,isbm,isgm,isdm,am,Usmot ,x11,%x21,E1,them,thelm,dthem
REAL*4 Disq,01sd,Dus ,Dn ,Dna,Depsm,Dkot ,errumat ,errdm,errgm
REAL*4 nmer ,h1t0

REAL*4 th2 ,4b3 ,tb4,mb2,mb3 ,mba tnr2,tnr3 ,tnrd,nr2,nr3 ,nrd,1sum
CHARACTER*20 text2,tx2(18)

CHARACTER*S textl,tx1(18)

CHARACTER STE*2 | IME#5 1 IME*S

CHARACTER*8 sl ,a?,a3,a33,84,a44,5%,35%% ,a86,a/,38,a"%

CHARACTER*11 par

EQUIVALENCE (S5TE,STE1)

FRREEEESEEFRRERRRKAREEREEEFEEARTRA AR RCF LB KRR L HEE  niciyalizacie

DATA 1511,182),1831,1512,1222 ,0ml ,om2 ,omlp/8%0.~
DATAR gama ,p1,51,52,53/2.0943951,3.141%92654,2%1. ,0.~
DATA epsl,eps2,15q,1sd/4%0./

DATA isum,isqm,isdm,thelm,them,dthem,1sdrimin/7¥0.
DATA 14,15 ,16,17,st1k ,54,85,56/8%(/

DATA errh,errq,errd,errus/4*0, s

DATA isqrl,isqr2,i1sdrl,isdr2,anl /%*0./

DATA epsx,om,alfalx,1sgmmax,isdmmax/5%0. 7

DATA Dns1*0./

DATA ngl~slers

DATA (ymax1(i) 1=1,18)/18%0./
DATA (yminl(i),;1=1,18)-18%0./
DATA nyl/18*4~/
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DATA npyul i2#%4/
DATA nx1l/18%2/
DATA npxl/18%4/
DATA pars'painhr'/

WRITECS ' (/s /7 /7777727777277 TRE "DIGITALNA REG, SINH.MOT, ,
# UPOSTEUANIE TOK. SENZORJIA vn INKR. DAJALCA") ')

HHKAKEF R TR AFATCSRIAAERFF R LRI FF AR LR RRARRHKEEHEX  2amen java FLla par

WRITECE, ' (77, TRID NN, *ZAMENIAUA FPODAT. FILA (Y/%. 00" ')
READ(S,'(AB1 ') al
IF(al.ER. 'y'.0R.31.EQ. 'Y’ JTHEN
WRITE(S,'($,R11) "' Jpar
WRITE(6, ' (§," -> "))
READ (S, ' (All) 'Ipar
ENDIF

e e o e e A T 3 e B T T o S K A N R KN R B Ak branje par

OPEN(1D,ERR=1,ACCESS="SEQUENTIAL ,FILE=par ,STATUS= "NEW" )
GOTO 2
OPEN(10,ACCESS= ‘SEQUENTIAL ,FILE=par ,STATUS='0LD")

CONT INUE

READCLIO0,'(?E11.5%)') nn,isn,usn,Ls,Rs,f10,J

READCLIO,"(PE1L.5) ') b,usmax 1sfm,tz,kph,kih,kpqg
READ(10,'(7E11.5)') kiq,kpd,kid,kpu,kiu,tfin,dt
READCLO, " (I11,4E11.5)') 1izp,tbl,mbl,nr,tnrl,nrl,isdmnax
READC(C10,'(2E11.5,2111,2E11.5,1113") mtrs,p,stevn,stevz,tk,tis adl
READ(C10,' (2111,%E11.5)"') adeps ,nper,fakisq,tbsd,mbd,mtrdl R0
READCL0,' (PEL11.5) ") tnr2,nr2,tnr3 nr3 tnrd nra,thl

READCL0," (3E11.5)"') mbh2,th3 wmb3

CLASEC10>

LES ETEE IS LS L LI EAFEEEEZ RS EEL DXL TS LIS EERE X LR XT3 spr?memba parametrgv

WRITE (6, ' (~/,TR1LO,NN,"SPREMEMBA PARAMETROU (Y %. . )") ')
READ(S, ' {aB1 ') al
1F(al.EQ. 'y .OR.a1.EQ. 'Y' I THEN

WRITEC(é, ' ¢, TRLIO,"MOTOR" X ')

PRINT 16, 'Na(/m)Y =' ,nn,'lsn(A)
#ls

PRINT 15, 'Rs(ohm)="',Rs,'Fi(Us) ="' fi0,'JCkgm2)=",3,'Blkm2/8=",b

PRINT 15, 'Mtrs(Nm="',mtrs, 'Mtrd(Nm=' mtrdl,'p(parid="',p

foisn, 'Uan (V) ="' ysn,'Ls(H) =",

WRITE(S,' (//,TRID,"PRETUORNIK" ) ")
WRITE(6,15) ' Isfm(A)=" ,1sfm, 'Usmax (V="' ,usmax, ‘Tzls) =' tz,'ldmax
#(A="' 1sdmax

WRITECS, ' («»,TRL0 ,"REGULATORIL" 3 ')

PRINT 15, 'Kph =!' kph, 'Kih =',ki1h, 'Kpu =' kpu, 'Kiu ="
F,kiu
PRINT 1%, 'Kpqg =' kpg,'Kig =',kiqg, 'Kpd ="' kpd, 'Kid =

¥ kid
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WRITE(
PRINT
PRINT

6,'(/,TR10,"INKR. DAJALEC")')
16,'adep5(b=',adeps
1%, 'nper (i =' nper

WRITE(S, ' (~,TRLU ,"0STALO" Y ")

PRINT
#.mbl
PRINT
#,mb3
PRINT
PRINT
$,tnr2
PRINT
,tar4d
PRINT
PRINT
PRINT
PRINT
fFi1t=" adi

=

15, ' tfin(s)=",tfin,'dt(s) =',dt,'tbl(s)

[

18, th2(s) =',tb2, '"mb2(Nm)=" mb2,'tb3(s)

1§

1%, 'tbd(3s) ="' ,tb4, 'mba(Nmli=" mb4
15, 'nr(/m) = Jnr, "tnel(s)=" jtnrl, 'arli/m)=

]

15, 'nr2 0/ m)

15,'nedl/m) =' nr4
15,'t1s(8) ="' tyrs, 'fakisq =',fakiszsq
15, '"hit0C/m="' ,h1t0,"'tkis) ="' tk

14, ' t0n(*dt=" steun, ‘t0zi*dt=",stevz, ' 1zp(¥dt="' izp,

FORMAT($,4(2X,A8 ,E10.4))
FORMATC($ ,4(2%,A8,110))
HEKKFRRAREE AR LFERRRKERREERERE bran e

PRINT*,'

WRITE(

READ(5, ‘ (AS,$) ')

IFCaé.

6,'($,"parameter "))
ab

EQ. 'nn' . .OR.aé.EQ. 'Nn')THEN

WRITE(6, ' ($,E11.5) ' Inn

WRITEC(E,  (§," ->

li)i)

READ* nn
GOTOD 100

ELSEIF(a6.E0. "1sn'.0R.ad8 . EQ. "Isn ' ITHEN
WRITE(s,'($,EL11.5)" ' isn

WRITE(G, ' (¢," ->

II']I)

READ* | 1sn

GOTO 100

ELSEIF (a6 .EQ. 'usn'.0R. a6 .E0. 'Usn' 3THEN
WRITE(A, ' ($ .EL11.5) ' usn

WRITE(&, ' ($,"

-y "yty

READ* ,usn
GOYOD 100

ELSEIF(adé.EQ. !

Is'.OR.a86.EQ. 'La')Ti &1
WRITE(6,'($,E11.5) " JLs
WRITE(S, ' (&, ~> ")')
RERD#* Ls
GOTO 100
ELSEIF(a4.EQ. ‘ra' .0R.26.ER. 'Rs '} THIH
WRITE(A, '($,E11.5) "' IRs
WRITEC(E, ' (&," => "))
READ* ,Rs
GOTD 100
ELSEIF(ad.EQ. '"f1' . OR. a6 . EQ. "F v ITHEM
WRITEC(S,'($ ,EL11.5)')F10
WRITE(E, (&, ~> "))
READ* , £i0

“ tbl, 'mbl(Nm)="

'L tb3, 'mb3 (Nm)="

'yarl, ftnr2(e) ="

yne2,ttnr30s)=" ,tnr3, 'ne3(/m)=" nr, ' tnrd4is)

*adi (b
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GOTO 100
ELSEIF(aé.EQ. 'j'.0R.a6.EQ. 'J' YTHEN
WRITE(&, ($,E11.5) )]
WRITECE, ' ($," ~> "yi)
READ*,J
GOTO 100

ELSEIF(a6.EQ. 'b' .0OR.a6.EQ. ‘B’ ) THEN

WRITE(E, ' (%,E11.5) ' )b
WRITEC(S, ' ($," ~> "))
READ* b

GOTO 100

ELSEIF(ad.EQ. ‘usmax ' .OR.aé6.EQ. "Usmax ' ITHEN

WRITELS, " ($,E1L1.5) ' dusmax
WRITE(S, ' ($," -> "3 ')
READ* ,usmax

GOTO 100

ELSEIF(a6.EQ. 'iafm' . OR.a6.EQ. 'Isfm' JTHEN

WRITE(,'($,E11.5) " )isfm
WRITE(G, ' (8, —> "))
READ* , isfm

GOTOD 100

ELSEIF(a¢.EQ. 'tz' .0R. 846 .EQ. 'Tz ') THEN

WRITE(&, "' ($,E11.53 ")tz
WRITECS, " ($," -> ")')
READ*  tz

GOTO 100

ENDIF
[F(a6.EQ. 'Kph'.0OR.aé.EQ. 'kph ') THEN

WRITE(S, ' ($,E11.5) ' Ykph
WRITECS, ' ($," -> "))
READ*  kph

GOTO 100

ELSEIF (adé.EQ. 'Kih'.0OR.a6.ERQ. 'kih’)>THEN

WRITE(6,'($,E11.5) 'dkih
WRITECS, (&, -> "))
READ* .k ih
G070 10
ELSEIF(as6.EQ. 'Kiq'.OR. 26 .EQ. 'k1g*)THEN
WRITE(6,'($,E11.5) 'Ikaq
WRITE(G, (8, => "Y'y
READ#* ,kiq
GOTO 1040
ELSEIF(as.EL. 'Kid'.OR. a4 .EQ. 'kaid ' ITHEN
WRITE(S, *($,E11.9) " Ikid
WRITEC(E,'($," ~> "))
READ* ,kid
GOTO 100 .
ELSEIF (a4 .EQ. 'Kpd ' .0OR. 36 .EL. 'kpd ') THEN
WRITE(A, ' ($,E11.5) "' Hkpd
WRITE(E, '8, ~> ")*)
READ* ,kpd
GOTO 100

ELSEIF (a6.E0. ‘Kpq'.0R.86.£3. 'kpg ' ) THEN

WRITE(G,'($,E11.5) ' Jkpq
WRITE(E, ' (§," ~> "))
READ*  kpg
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0TS 100
ELSEIF(ad.EQ. 'Kpu'.0OR.aé.EQ. 'kpu')THEN
WRITELS,'($ ,ELL.5) "dkpu
WRITE(S,'(8," -> "))
READ* ,kpu
GOTO 101
ELSEIF(36.EQ. 'Kiu' , OR. a6 .EQ. 'kiu" I THEN
WRITE(S,  ($,E11.5) ' Ikiau
WRITECE, ' (s, -> Y)y')
READ#* Lk iu
GOTD 100
ELSEIF(aé . EQ. 'Tfin' .OR. 54 . EQ. "tfin')THE
WRITE(s, "($ ,E11.5) ")t f1in
WRITE(S,' (s, " > "))
READ* ,tfin
GOTO 100
ELSEIF(a6.EQ. 'Dt' ,OR.56.EQ. 'dt ' )THEN
WRITE(S,'($,E11.5) "' 1dt
WRITECS, ' ($," —> "))
READ* ,dt
GOTO 100
ELSEIF(86.ERQ. ‘Izp' . 0OR. a6 .EQ. "1zp "' » THE
WRITEC6,'($,111)"'rizp
WRITE(&, " ($," ~> "3')
READ*, 1zp
GOTO 100
ELSEIF(ad.EN, 'thl'.0OR.a24.EQ. 'Tbl ' ) THEN
WRITEC(S,'($,E11.5) ') tbl
WRITEC(E, " (§," => ")')
READ#* ,tbl
GOTO 100
ELSEIF(aé . EL. ‘mbl ' .OR. a6 . EL. "Mb1"' )THEN
LWRITE(S,'($,E11.5)Y ' )mb1l
WRITE(E,' (&," -> "))
READ* ,mb1l
—_ GOGTO 100
ENDIF
[Fla6.EQ. 'nr' . OR.a46.EQ. 'Nr ') THEN
WRITEC(&,'($,E11.53" Inr
WRITE(GE, ' ($," => "))
READ* nr
GOTO 100
ELSEIF(aé.EQ. "tnrl' .OR.ad . EQ. 'Tnr)l ' JTHEN
WRITE(s,'($,E11.%) "Jtnrl
WRITE(E, ' ($," ~> "))
READ* ,tnrl
GOTO 100
ELSEIFCaé . EQ. 'nrl’ . OR.a6.EQ. 'nrl1*')THEN
WRITE(S, "($,E11.5) ' Inrl
WRITECS, " ($," ~> “3 ')
READ* ,nrl
GOTO 100
ELSEIF(aé.EQ. "idmax'.O0R.aé.EQ. ' Idmax ' ) THEN
WRITE(E,'($,E11.5) " )isdmax
WRITEC(E,'($," -> ")')
READ#* , isdmax
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EO0TD 100
ELSEIF(a4.EW. 'mtrs' .0OR.a6.EQ. *Mtras ' YTHEN
WRITE(E, ' ($,ELL.5) " dmtrs
WRITEC(E, '($," -> "))
READ*® ,mtrs
GOTO 100
ELSEIF(aé . ER. 'p* .OR. a4 . EQ. 'P' YTHEN
WRITE(S,'($,E11.5)"')p
WRITECE, ($," —> “3')
READ* ,p
z0TO 100
ELSEIF(ad . EQ. "t0n' ,OR.aé6.EQ. 'TUn ' ) THEN
WRITE(é,'(§,I11)')steun
WRITEC(E, " (§," -> "31")
READ* s teun
— GUTO 100
ELSEIF(aé.EQ. 't0z' . OR.a6.EQ. 'TOz ' JTHEN
WRITE(E,'($,111) ' Jstevz
WRITECE, " (&, => "3t)
READ* ;s tevz
GOTO 100
ELSEIF(ad . EQ. "tk .OR.86.EQ. 'Tk "I THEN
WRITE(E, ‘($,E11.9) 'Ytk
WRITECS, " (§," => "“31')
REQD*, tk
EO0TO 1080
ELSEIF(adé.EQ. 't1s'.0R.36.EQ. 'Tis ' )THEN
WRITE(S, ' (3,E11.5) ' 1tas
WRITEC(E," (§," -> "2')
READ*  tis
GOTO 100
ELSEIF (a6 . ED. ‘adi*.0OR.a6.EQ. 'Ad1 ' ) THEN
WRITE(S, ' ($,111) " )adi
WRITECE, ' (8,7 => "))
~— READ%* ,adi
GOTO 10D
ELSEIF (a6 .EQ. 'adeps ' .OR.aé6 . EQ. 'Adeps ' Y THEN
WRITEC(E, ' ($,111) "' )adeps
WRITECE, ' (8 ," ~> "))
READ#* ,adeps
GOTO 100
ENDIF
IFtat.EQ. ‘nper ' ,0R.a6.EQ. 'Nper ' YTHEN
WRITEC(s ,'(2,111) "' Inper
WRITELG,"($ " -> "))
READ* nper
GOTO 100
ELSEIF(aé.EL. 'fakisq  .OF.ad.EQ. 'Fakisqg' ) THEN
WRITE(S, ' (8 ,E11.5)"'1fakisq

WRITECs, ' {s," -> "))
READ¥*, fakisqg
GOTO 100

ELSEIF(a4.EQ. 'mtrd' .0R. a6 .EQ. "Mt rd ' )THEN
WRITE(S, ' ($,E11.53 ' Imtrdl
WRITE(S, ' ($," -> "))

FEAD#*® mtrdl



Jur 27 10:234 1988 sanhr.§ Page 7

GOTO 100
ELSEIF(ad . EQ. 'hitD' . OR.a6.EQ. 'Hit0'YTHEN
WRITE(s, ' ($,E1L.9) )hat0
WRITECS, (§," —> "3')
READ* hit0
GOTO 100
ELSEIF(as.EQ. 'th2 ' .O0R.a6.EQ. 'Tb2 ' )THEN
WRITE(6,'($ EL11.5%)')th2
WRITE(S, ' (&," -~ "))
READ* , tb2
GOTCO 100
ELSEIF (a6 .EQ. ‘mb2 ' .0OR.aé.EQ. "Mu2 ' yTHEN
WRITE(6, ' ($,E11.5) ' 3Imb2
WRITEC(E, "3, —> "))
READ* , mb?2
GOTO 100
ELSEIF(aé . EQ. 'mb3' .0FR. a6 .EQ. 'MB3 ' I THEN
WRITE(S6,'($ ,E11.%) ' Imb3
WRITECE, (& ,% —» "))
READ* mb3
GOTa 100
ELSEIF(a6.EQ. 'th3' . OR.86.EQ.'ThZ ) THEN
WRITEC(E,'($,E11.5) " 11b3
WRITEC(é, ' (8, > "))
REARD* , tbX
07O 100
ELSEIF(aé.EQ. 'mb4a' .0OR.86.EQ. 'Mbsg ' ) THEN
WRITE(S,"($,E11.5) ' Ymb4
WRITE(S, (8 ," ~> My
READ* ,mba
GOTO 100
ELSEIF(as.EQ. "th4' .OR.aé.ERQ. 'Thda ' )THEN
WRITEC(S, ' ($,E11.5) ) tbd
WRITEC(E, (g ," => "))
READ* , th4
— GNTO 100
ENDIF
IF(a6.ED. '*tnr2"' . OR.a6.EQ. 'Tnr2 ' Y THEN
WRITE(S,' ($,E11.5)" 1tnr2
WRITEC(E, ' (8, —> "))
READ*  tnr2
GOTO 100
ELSEIF(aé.EQ, 'nr2' .OR. 86 .E0. 'Nr2 ' )THEN
WRITEC(E,  ($,111) YnrZ
WRITE(E, ' ($," —> "))
REGD* ,nr2
GO0TOD 100
LLSEIF(ad . EQ. ‘trnr3' .OR.3&.EQ. "Tnr3 ' JTHEN
WRITE(S,'($,E11.%) " Ytnr3
WRITE(G, ' ($," ~> "))
READ* tnr3
GOTD 100
ELSEIF(a&.EQ. 'nr3'  OR.a6.EQ. "Nr3 ') THEN
WRITE(&,'($,E11.5) "' )nr3
WRITE<S ,* (8, -> "Y'
READ* nr3
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GOTO 10D
ELSEIF(a6.EQ. "trnrd4' .O0R.a6.EQ. 'Tnr4 ' YTHEN
WRITE(S, ' (¢ ,E11.5) " )tnrd
WRITE(G,'(%," —-> "3')
READ* ,tnr4
GOTO 100
ELSEIF(34.EQ.'nr4' .0R.aé6.EQ. 'Nr4*YTHEN
WRITE(S,'($,E1L.5) 'Inrd
WRITEC(SE, ' (§," -> "3')
READ* nr4
GOTO 100
ENDIF

END I

I I E RS EEE I E S S ASSE S ELESISE S TE AT ES LI E LS LY ] Optlmlzaci]a redulator euv

WRITE(S, ' (77, TR10 NN, "OPTIMIZACIIA REGULATORIEY (ys* "))
READ(S, ' (AB)Y ') a2
[Fia2 . EQ. 'y' . OR.a2Z.EQ. "Y' )THEN
FEARKRERERRFKHIRARRFREF KL RERRRXXR,  tokouna regulator)s
WRITE(&, ' (/,TR1S ,NN,"Tokowna regulatorijs (ys%. . .)3") ")
REARD(G ,'(A8) ') a3
IF{a3.ERQ. 'y . DR.a3.EQ. 'Y')THEN
sl=0.
52=s51
WRITE(S, ' (TR20,NN,"sprememba parametrav (ys %, ..)"3")
READ(S,'(RBY ') a33
IF(a33.EQ.'y' .0R. 233 . EQ. 'Y’ ITHEN
WRITE(S,' (TR25 ,NN,"kpg =) ")
WRITE(S, ' ($,EL1L1.5) " Ykpg
WRITEC(G, ' (§," -> ")’}
READ* ,kpq
WRITEC(A, ' (TR2ZS NN, kig =")"')
WRITE(6,'($,E11.5)" *k1g

WRITEC(E, " ($," > ")}
READ* kiq
WRITEC(&, ' (TR2S NN, “kpd =" 3 ¢)

WRITE(S,'($,EL11.5) ' Ykpd
WRITE(S, ' ($," ~> "))
READ* kpd
WRITE(S, ' (TR25 NN, "kid =")")
WRITE(S, ' ($ ,E11.5) " 3kid
WRITECS, " (§," => "))
READ* ,kid
ENDIF
ENDIF

EEEFERKEERA U R LR RRFRRK LR R RS KRR IR KKKE [ {trostni renlator
WRITE(&,'(~,TR1IS NN, ,"hitrastni regulator (ys/%, )" )')
READ(S, ' (ABY ') a4
IF(ad.EQ. ‘v . OR.24.EQ, "Y' ) THEN

sl=1.
sZ=sl
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WRITECS, ' (TRZO,NN,"sprememba parametrov (/% .3)")")

READ(G,' (AB) ') a4d

IF(ad4.EQ.'y"' .OR.ad44.EQ. 'Y ' )THEN
WRITE(S, ' (TR25 ,NN,"kph =")")
WRITE(E,'($,E11.5) "' Jkph
WRITE(&,'($," -> "))
READ* ,kph
WRITEC(S, ' (TRZS NN, "kibh =")")
WRITE(S, ' ($,E11.5) 'dkih
WRITEC(&, ' ($," => "3')
READ* ,k1h

ENDIF

IF(a2 . EQ. 'y' . 0OR, a3 .EQ. 'Y"') a3="n'

ENDIF

C RAABEAEHRRERFRERRE RN R I RF LR XL RERR®  requlator Us
WRITE(S, ' (7, TRIS NN, ,"requlator s (ys% )Y 3')
READ(S, ' (AB) ') ab
[F(s5.EQ. 'y’ . OR.a5.EQ. 'Y' ) THEN
sl=1,
s2=s1
IF(aa.NE. 'y’ .OR. a4 .NE. "Y' )s3=1.
WRITECS, ' (TR20,NN, " sprememba parametroy (ys* )"} )
READ(S, ' (AB) ') ab55
[F(a55.EQ. 'y' .0OR.a%5.EQ, 'Y')THEN
WRITE(G, ' (TR25 NN,"kpu ="3")
WRITE(S6,'($,E11.5) " Ykpu
WRITE(S, ' ($," -> "))
READ* kpu
WRITE(S, ' (TR2S ,NN,"kiug =") )
WRITECS, ' ($,E11.5) " Ykiu
WRITEC(S " (%, -> "))
READ* kiu
ENDIF
IFla2.EQ. 'y .OR. 83 .EQ. ‘Y'Y a3='n'
ENDIF

\-

b

C AFRREAREAKERRR LR RSB RE¥EX  referenc) tokovnih requlator)ev

IF(a3.EQ. 'y'.DR. a3 .EQ. 'Y' )THEN
WRITE(&,'(/,TR1S ,"reference tokoyv "yt
WRITEC(6, ' (TR20,NN,"Isgrial) =")")
READ*,isqgrl
WRITECE, ' (TRZD,NN,"Isdr(A) =")")
READ*  isdrl

ENDIF

ENDIF

vl

IFla3 . EQ. 'y .OR.a3.EQ. "Y'y GOTD 110

FREEEHEFREFERHRRERREEEREERRSRF AR R F AR AR EA SRR X ERRE spramenba ref. hitrosti

O

WRITECS, ' (~/,TR1D,NN,"SPREMEMEA REFERENCE HITROSTI  (y/%...)") )
READ(S, ' (AB) ') aB
IF(aB8.EQ.'y' . OR.aB.EQ. 'Y ' JTHEN

WRITE(S, ' (TRIS NN, "rnrl{/min) =“)")

WRITE(SE, ‘($,EL1L.5) ' Inr
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WRITE(E, ($," ~> "))
READ* nr

WRITECLS, ' (TR1S NN,"tnrlisl =")"')
WRITE(&, ' ($,E11.5) Jtnrl
WRITE(&,' (¢ ," -> “3 ")

READ*  tnrl

WRITE(6, ' (TR1G NN ,"nrl(/min) =") ")
WRITEC(S, '($,E11.53"dnrl
WRITE(E, ' ($," —-> ")')

READ*,nr1l

WRITE(S, ' (TR1IS,NN,"“tnr2(s) =)'
WRITEC&,' ($,E11.5) ") tnr2
WRITEtG, ' (&, ~> "))

— READ#* ,tnr?2
WRITE(S,  (TRIB NN,"nr2(/min) ="3")
WRITE(S, ' ($,E11,.5) " Inr2
WRITECS, ' ($," ~> 3 )

READ* ,nr2

URITE(E, ' (TR1S NN, "tnr30(s) ="3"')
WRITE(E, ' ($,E11.5) ") tnr3
WRITECE, ($, " ~> "3y 0)

READ* , tnr32
WRITE(S, ' (TRIZ NN, "nr3(/min) ="3)")
WRITE(S,' ' ($,E11.5) ' nr3
WRITE(E, ' (&, ~> "))

READ* ,rir3

WRITE(S, ' (TRIS NN, "tnrd4lis) ="1"')
WRITE(S,'($,E11.5) ' Jtnrd
WRITEC(&, ' (&," > *)')
READ*,tnr4a

~ WRITE(S, ' (TR1S NN, "nr4(/min) =")")
WRITE(S, ' (¢,E11.%) "' Inrd
WRITE(S, " (g, —> Y3’y
RERD* ,nr 4

ENDIF

AXRHERFRRREHERF KL R E R FAH SRR AR FRRKA LR KA RRFX  spremenba obremenit tve

=000

10 WRITEC(6, ' (/7 ,TR10,NN,"SPREMEMBAR ODBREMENITUE  (y/%., . 3") ")
READCS, ' (RR) ') a”
IF(a7.E0. 'y .OR.a?7.EQ. "Y' )THEN

WRITE (&, (TR1S,NN, " tblis)=")")
WRITE(S, " ($,E11.5) "' >tbl
WRITEC(S,  (§," ~> “)')
READ*, tb 1
WRITECE, ' (TRL1G NN, "mb {Nm)=")")
WRITE(S,'($,E11.5) " Imb1l
WRITE(S, (8, => "3')

READ* ,mb1l

WRITE(SE, ' {TRELIS NN, "th2(s3="1)")
WRITE(S,'($,E21.5)"')th2
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OO

WRITE(E, ' (§," ~» "))
READ*, th?2

WRITE(S, ' (TR1G NN, “mbZ (Nm)=")")

WRITEC(S, ' ($,E11.5) ' Jmb2
WRITE(E, ¢4, —> 43)
READ* ,mb2

WRITE(S,' (TRLES (NN,"tb3(5)=")")

WRITE(S,' ($,E11.5)')th3
WRITECG, ' (§," —=> ")')
READ*  th3

WRITE (6, ' (TR1S ,NN,"mb3 (Nm)=")")

WRITE(S, ' ($,E11.5) ' Imb3
WRITECE, (8, => ")')
READ* ,mb3

WRITE(S, ‘ (TR1S NN, "tb4(s)=")")

WRITE(S, ' ($,E11.5) ' yth4
WRITE(S, ' ($," -> "))
READ*,th4

WRITE (S, ' (TR1G,NN,"mb4(Mm)=")")

WRITE(S, '(8,E11.5) "' Imb4
WRITEC(G, " ($," —-» "3
READ* ,mb4

ENDIF

WRITECE, (/7 ,TRLID,NN, "SPREMEMBA CASOU

READ(S [ ' (ABY ') a9
IF(a? . EQ. 'y' .OR. &% .EQ. "Y' ) THEHN

WRITE(S, CTRIG NN, "t Fin(s)=")")

WRITE(S, '($,E11.5) "' 1tFin
WRITEC(E, s, —-> %))
READ* , tfin
WRITE(S, ' (TR1G,NN,"dt (s)=")")
WRITECS, ‘(8 ,E11.5%)')d¢
URITEfé)'($)” -> "y
REQD*,dt

WRITE(E, ' ¢TR1G ,NN,“t0n (*dt)=")")

WRITE(E,' ' ($,111) " Istevn
NRITE(éj'($)” s Yy
READ* ,steun

WRITE(S, ' (TR1S,MN, "tDz (*dt)=")")

wRITE(é,‘(Q)Ill)')Stev:
lk[RITE(é;’(@}” Y ”}I)
READ* ,stevuz

WRITE(S, ' (TR1S ,NN,“izpis(*dt)=")"')

WRITE(S, ' (8,111 " )izp
WRITEC(E,* (8," > ")')
READ*  1zp

ENDIF

3 A A A TR N 4 N kN o e e N e o W e R R R

Cyr/% .. .2 )

XTI ET RS ZEE SIS ES IS S LS SIS R AR E NS S S X L L S OE ¥ 3 5prememba cCasowv

vp1s parametrowv
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OPENC10 ,ACCESS="'SEQUENTIAL' ,FILE=par ,STATUS='DLD"')>

WRITEC(C10,'(7E11.5)"') nn,isn,usn,Ls,Rs,fi10,d

WRITE(L1O,' (PEL11.%0') b,usmax,isfm,tz,kph,ki1h.kpqg
WRITEC10,*(7E11.5) ') kiq,kpd,kid,kpu,kiu,tfin,ds
WRITEC10,'(J11,8E11.%) ) izp,tbl,mbl,nr,tnrl,nrl,isdmax

WRITE(LO, ' (2E11.5,2111,2E11.%,111)') mtrs,p,stevun,stevz,tk,tis, ad:
WRITEC10, ' (2111,5E11.5%)"') adeps,rper, fakisqg,tbd ,mbd, mtrdl kitl
WRITECLO,'(7EL1.5)')Y tner2,nr2,tnr3 ,;nr3,tnr4d,nr4,th?2

WRITECLO, (3E11.5)') mb2,t03 mh3

CLOSECLID)

bribvterrerrtor et prrrrrtvrrrerrep e brr ety rrrrr ey vy by bbb iiidd

AL RREREREAF A KRR XA RREE R R L LA KA RA R X AR AR R RAXE  glauni del programa

NOoOOOO OO

FEKAFREXRLRFPRREFFRRR SRR AL FRREHFHF® % odprt je datotek pod-
ha=ngl
ndat=ng- 6
05t=M0D(ng,6)
IF(ndat .EDQ.0.AND.ost .EQ. D) THEN
WRITEC(s ' (/rrrrrsrr/ ,TR20,"HT PODATKDOY ZA GRAFIKD") ')
GOTO 1000
ELSEIF(ost . ME. 0) THEN
ndat=ndat+]
ENDIF

14=0
00 1=1,ndat
STEL=2%%13+2%%1 2+ 1 k2 * %]
IME='ggq’' ~/STE
OPEN( 1 ,ERR=10,ACCESS='SEQUENTIAL® ,FILE=ME,STATLUS= "NEW"')
GOTO 20
10 OPENC:1 ,ACCESS="'SEQUENTIAL' ,FILE=IME,STATUS="'0LD ")
20 CONT INUE
ENDDO

dpdbdbabdb bbb b db b At b dh b db b db AR db b b A db dh db db b db dh R b R AR b b b b e e A B R s amulact e
tlz=dt*steuz
t0n=dt*steun
ismax=1sfm*3 . /S0RT2 )
15=1zp
1é=stevz
1 7=stevn
mdmax=ismax¥*f 10

11=1sfm*SART (2. ) /2. %¥*(adi~1)

111=2 . *¥{adeps-1)
deps=2.%pi1/(20. *riper)

!
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O nono

g

OO0 o0 o000

M0

50

W]

OoMno

OO0

DO WHILECt.LE.tfin)

SISILS SIS LSS TS ST IS ALA TS PSS PSS ST S S A SIS SIS IS S/ 10

[FU37.EQ.stewn) THEN

RARRKERKARRERERERRARE S SRR RERER KRR RR RIS KR KN 2% qmer jena poOzICi )3
ieps=epsl-sdeps
eps=leps*deps

EERREFREREHRFERFERAF LR RE S S FH A RF AR SRR EFH ¥ ¥ L% ¥%X  oduzeman ie tokow
~~~~~~~ Mmoo~ (D kvantizaci)a

1513=1s512711

1sl=1s512%1]

1523=1s22-11
152=1382%3%]1]

[PV VNI VN U S P N A Ay A o a rzracun 153
153=-151~-182

FHRMAF AR EREREERERR IR I KR AR KR ARG FERRCLRIXY XK transformacija palia
~~~~~~ afiadadadadiadiadiatiatiadadiaiatatiadadatadadnting r‘edukcija Faz

1sa3=3./2.% 151

isb=SART(Z3 )2 . *¥(is2-is53)

e hiabadededeiadedaded il g demodulacija
isq=1stb*CNSlep=)-isa*SiN(eps)
tad=1s5a3*%C0S(eps)+isb*SIN(eps)

HRKRAERFCREEER SRS R RRFREREERUFERER TR R kR ame jitveni PDng 3
IF(ABS(1sd).GT.ABS(fakisg*isdmax) ) THEN
a=0,.
ELSE
8=SMRT((fakisg¥*isdmax ) *¥*2_15d**2)
ENDIF

ENDIF

SIS LS IS LTSS IS LSS S S S IS IS SIS IS S S ST w0z

IF(16.EQ.stevz) THEN

16=0

AR KEERAEEFRPRRRFE LR ERLEERLRER I AR LR R K LXK ERF*R* jzpracun hitrosti
e e 1zracun deleps
deleps=eps-epsx
[F(epsx.LT.0.)THEN
IF(deleps.GT.p1) deleps=-2%pi+deleps
ELSEIF(epsx.GT.D.)THEN
IFtdeleps.LT.~p1) deleps=2%pi+deleps
ENDIF

epsx=eps
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C
eps2=epsl¥nper

C

C  mmsmmmmesvma s AD analog =1g. a 1n b
ixa=sin(eps2)1%111
xa=1ixas111
ixb=cns(eps2)*111
xb=1ixb-s111

C

L ettt et e et e it izracun 1n popravek kota alfa
alfa=ATANZ (xa ,xb)

(

IF(ep=2.GT.0.)THEN

[FCalfa.LT.D.) alfa=alfa+pi
~ [F(xa.LT.0.) alfa=alfa+p:

[FCalfa.EQ.0..AND.xb.EQ.-1.) alfa=p1

ELSEIF(eps2.LT.0. s THEN
IFCalfa.GT.0.) alfa=alfa-pa
IF(xa.GT.0.) alfa=alfa-pa
[FCalfa.ER.0, . AND.xb. . EQ.-1.) alfa=-pi

ENDIF
C
i andatadadadadadadodedadabiedadndednd kot alfal
alfal=AMOD(alfa,pi/10.)/nper
IF({xbh.EQ.0..AND.ABS(xa).NE. 1. JTHEN
[FCom.5T.0.) alfal=deps
IF(am.LT.0.) alfal=-deps
ENCIF
C
C memmssssss s hitrost
om=(alfal-alfalx+deleps) tiz
C
alfalx=alfal
s
C
IF(s1.ED.1.)THEN
~
E FEFEEEEEEFEHREERFFRR R RS R R R R AR AR R K ¥KEX  spramemba reference hitrosti
IF(t.GE. tnrda)THEN
nr=rird
ELSEIF(t.GE. tnr3)THEN
nr=nr3
ELSETF(t.GE. tnr2)THEN
nr=nr?2
ELSETIF(t.GE. tnr1)THEN
nr=nrl
ENDIF
C
omr=nr*2_ ¥pi/60.
C
C EREFXAEEEFRFRLCRRERRF RS LR FRRRFREFRXEE  requlator hitrosti
errhp=errh
errh=cmr-om
C

qlh=kph+kih*t0z-2.
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glh=k1h#*t0z/2.-kph
1sqri=isqrli+glh*errh+glh*errhp

C
C ERELRFELHEEFRRFRRA IR AR R TR R R RRE*  omejitey isqrl
[F(isqrl.ET.a)THEN
isqrl=ga
ELSEIF(isqrl.LT.-a) THEN
isqrl=-a
ENDIF
C
ENDIF
C
C
[F(s2.EQ.1.)THEN
C
C FEEERF AR EFRERFEFERR R RN R AR kR L ke r®e®E [ 2pr3cun Us
. 11sd=50URT(2.)/3.%isd
11sq=SART(2.1/3.%isq
C
E=1./50RT(2. y*am*f1 0
x1l=11s0*Rs+E+) 1sd¥*am*lLs
xZ2=—om¥l s*i15q+Rs*%1i1s5d
Us=S0URT(x1*%2+x2%%2)
C
C HEFEFREEEFFREF R F XGRS SRR R LA E%* rpoulatar Us
errup=errug ‘
erru=usmax-Us
C
glu=kpu+kiu*t0z-2.
olu=kiu*t0z/2.-kpu
1sdrl=1sdrl+glu*errut+tqlu*errup

R EHERFEB AL RERRCREF RS SRR R AR R REREH,E y72racun 1sdrimin
xb6=om¥Ls*E+2 *¥am¥lLs*Re*iisq
x7=Ra¥¥%2  _—om**¥2, ¥ sk¥D
- 1isdrlimins=xé6/x/
isdrlmin=3 /SART(Z.)*1isdrlmin

C
C EREFEKRARHEREFRRER AR SR A C IR R KA KRR AR R KR, cmeyitey isdrl
IF(isderl. LT, -ABS(isdmax>) 1sdrli=-aBStisdmax)
[Ffarru. LT. 0. . AND  1adrl . LT.18drlmin) isdrl=1adrlmin
IFC.sdrl.GT.0.) i=derl=0.
C
ENDILE
C
ENDIF
C
C
C SIS S S S S A LSS SIS SIS S SIS S S S S S S S S S S SSSSSSSSSSSSSSSASSSSssSSs eln
C
IF17 . EQ.s3teun) THEN
17=0
C
C FRAERARR KRR RAAR AT AR R LR SRR FRERE IR RX®  regulator isqg

errqp=eriq
errq=15qrl-1sq
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o ok

NoOONo (] MM OO0 MmO

)

0

alg=kpg+kig¥tln 2.
glg=ki1g*tin- 2.-kpqg
isgr2=isqr2+qla*errg+glg*errqp

EREFRIEREFEREERFRLNRAARRREFF AR ERRRRHRREFE  omejitey 15002
IF(isqr2.6T.5)THEN
isqr2=a
ELSEIFCisqr2.LT.~-a)THEN
isqr2=-a
ENDIF

FHEERERFRERRARA R LR A ARERCR LR AR R AR R RELXR*  requlator 177
errdp=ernrd
errd=1s5drl-1sad

gld=kpd+kid*tQn/2.
qld=kid*tin 2, -kpd
isdr2=iadr2+gq0d¥errd+gld¥errdp

FERERRLEREEER LR RN ERREEFFREFRRFR LR FFEERREX omejitev .zar?
[F(isdr2.6T.ABS(isdmax ) ) THEN
iadrZ=RBS(isdmax}
ELSEIF(isdr2.LT.-6aBSCisdmax) ) THEN
isdrZ2=-ABS(1sdmax)
ENDIF

I P I ST L E ST T R kampenzacija zakasntve invertoria
12dr=1sdr2-om*¥tk*1s5qr?2
isgr=isgr2+om¥tk*isdr?

EFH KR EEKEREFHRARFLERFRF LR LR F LR EERAREX¥® 1 nverzna transformacija polia
~~~~~ MEmmm s m s m e~ e s~~~ modulach (a3
isar=1sdr¥C05(eps)-1sgr*SINlieps)

1sbr=13qr*¥C05(eps)+isdr*SIN(aps)

~~~~~~~~~~~ Wmms s mmmmoom~~ prazoepltev Faz
15lr=2./2 . %1338

152r==1 . /3  *izsar+1 /SURT{(Z.)*isbr
153r=-1.73 *¥1s5ar-1./80RT(3.)*15br

ENDIF

SIS IS G LSS SIS IS LA S S LSS S ST SIS S SIS A S S S S S SS S S dE

RERELFARRAEREREREREERPF RRE RS AL ERRE R LSRN E SRR EEARC RN REE  tranz,. kanuverter
islp=(islr-isll)/tz
1sll=1sll+islip*dt

1sZ2p=(is2r-1a221)/t2
1821=1521+is2p¥*dy

1e3p=_(1s3r-1531)/tz
1531=1s31+1s5Zp*dt
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OoOn0On

0o

MO

—
b

o000

Do

HERRENHAFEEEREEEERRERRRR SRR R LSRR AR REREFRRF PR ER AR ERFERE ok . senzor

isl2p=(isll-i=s12Y/¢t15s
1512=1812+is12p*d¢t

1522p=(1521-1822)/tis
1522=13522+1s22p*dt

U EECFFEXFFFF AR LN FRCEF LSRRI RS F X R R R R o motor
EEEERRFERERFES R RS R RFE R RN transformaci)a pglja motor ja
hfafadeladedadal fal it Mttt ~~~ redukciija faz

isam=3.-2,.%:1511

1sbm=GART(3.)/2.%¥(1521-1s31)

~~~~~~~~~~~~~~~~~~~~~ ~~-~ demadulaci ja
1sgm=isbm*COS(epsl)-1sam*SIN(epsl)
1sdm=isam*COS(epsl)+1sbm*SIN(epsl)

N AR N e e o N R nasicenje pretuornika
S 2 O B e N N 1sdm
IF{ABS(isdm).GT. ismax ) THENM
isdmmaxl={ABS(i1sdm)-1smax)*100./1amax
[Flisdmmaxl.BT7.isdmmax) 1sdmmax=1isdmmaxl
ab=1
ENDIF

am=80RT (1emax**2-1sdm**2)
IF(ABS(1sgm) . GT.aml) THEN
1sgmmax1=(ABS(isgm)-am)*100.  am
[FCisgmmax1.ET. isgqmmax ) THEN
isqmmax=1sqgmmaxl
aml=am
ENDIF
54=1
ENDIF

HRFAREELRREEFREEFER LR RN AR KR SRR R X EE*%%E  ztaticno trenje
md=1isgm#*f 10
IFlom2.EQ. Q. }THEN
mtrd=0.
IF(ABS(md).LE. mtrs) md=0.
ELSE
mtrd=mtrdl
ENDIF

HEREHEEFHREFEREREFER LRI T HREE T pasivno bBreme + dinamicnao
~~~~~~~~~~~~~~~~~~~~~~ vljucevarnje zunanjih bremen
[F(t.GE. th4)THEN
mb=ABS(mb4) +ABS(mtrd)
ELSEIF(t.GE.tb3)THEN
mb=R8S(mh3)+ABS(mtrd)
ELSEIF(t.GE. tb2)THEN
mb=ABS (mb2)+ABS(mt rd>
ELSEIF(t.GE. tB13THEN
mb=ABS (mb 1) +ABS (mt rd)
ELSE

tren)e
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mh=ABS (mtrd)
ENDIF

C O OV e N e celotny bremenakl navor
[FABS(om2) . LT.h1t0.AND.mb. 5T .mdmax ) THEN
aml=0.
ELSE
IFCom2.GT.0.)THEN
ml=-mhb
ELSEIF(om2.LT.0.)THEN
ml=mb
ENDIF
agmlp=(md-b*om2+ml)~J
omi=oml+omlp*dt
ENDIF

C HHURERERFEFEFE R RREER R SR N R T ., hitraost in pozicija rgtopja
om2=oml-/p

epsl=epsl+om2*dt

IF(epsl.GE.2.%pi) epsl=spsl-2.%pi
[Flepsl.LE.~2.%p1) epsl=epsl+2.%pi

T T T T T A I A O A I O A A

EERAZ A LT IS EEE S IR 2SS E S R L SR EE iZzracun maw= vrednosti rezultatow
B S A R S K NN e K e in 1zpis rezultatov posameznih tekow

OOoOooconon

IF(3% . EQ. 1zp ) THEN
i5=0

O

C FERERAERFRFRRRARSREHRFRFF S HRERERERR SR RE** [{Zzracun vrednosti za izpis
~ Disg=1sg-isqm
Disd=1sd-isdm
pmer=om*s0,.7(2, %g)1)
n=om2*60./(2.%p1)
Dna=nmer-n
I[IF(n.NE.Q0.) Dn=Dna- n*100.
Depsm=eps-epsl
Dkot=alfa-AMOD(eps2,2.%p1)

errm=nr-n

0o

FEXF KX KXARARRECRRRK RS AR  Droostali navor
amm=(fakisg¥*isdmax)**¥2 - isdm¥*7 .
I[IFCamm.GT.0. ITHEN

rmost=(SORT Camm)-ABS(isam) ) *€3 0
ELSE

most=0.
ENDIF

C HREREERERERFCRRREEBRF L AR H%F  |Jsmot
11sdm=50RT(2.)/3 . *isdm
1isgm=SQART(2.) /3. *1agm
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M

[

OO0

aonNnoon n o

Oomo

El=1./S0RT (2. y*om2%f 10
x1l=1iisgm*Rs+El+i1sdm¥*om2*Ls
x21=—-om2%¥Ls*1isqm+R=¥1ii1sdm
Hemot=CORT(x11*¥2+x21%%2)

errumot=Usmax-Uamot
Ous=Us-~-lsmot

HEFEFERFFREEEE R R HRE R SRR RN e Athem
IFCisdm.NE. D, .AND. isgm.NE.D.)THEN
thelm=ATANC(ABS(om2 ) *Ls/Rs)
them=ATANZ2 (ABS(x21) ,ABS(x11))
dthem=thelm-them
[Fidthem.LT.0. . .AND.ABS(n) .GE.ABS(nn) ) sé=1
ENDIF

errgm=isqrl-isqm
errdm=1sdrl-1sdm

e e g e N A e e R ek ek trenutne napetbsti
~~~~~~~~~~~~~~ ~e~  fazne

wsl=SART(2.)*Usmot *C0S(apsal)
us2=5S0RT(2 . )*Jsmo t ¥*COS(epsl-gama)

us3=SART (2. )*Usmo t*COS(epsl-2. ¥gama)

~~~~~~~~~~~~~~~~~ med+‘azne
usl?2=usl-us?

us23=us2-us?

us3l=usi-usl

~~~~~~~~ A A P P o A et e A \/5Dta

Usum=usl+us2+us3
IFCusum.LT.0.001) usum=0.

HHAREREERRRERFERREFAER R BT R A SRS ER R IR LRSS Usnty tokou
isum=1sll+1521+1s531
[F(ABS 1sum) . LT.0.001) i1sum=0.

T A e e e N TN M N NN KK N R N K o ek K vplis rezultatov v pod.

[F(s1.EQ.1.)THEN
IF(s3.E0.0.THEN

EEEF AR ERERFERF TR R AR PR R AR AR SRR LR R EXRAR*  rnormalni tek
N N N e e e e e R v datotekil podl
WRITECL,*'(PEL11.5)') t,n,errn,epsl,isgm,isdm,Usmot
IF(n.GT.ymax1(1)) ymaxl(l)=n

IF(n.LT.yminl(1l)) yminl(l)=n

[Fleren . GT.umax1(2)) ymaxl(2)=errn
IFlerrn. . LT.yminl(2)) yminl(2)=errn
[Flepsl.GT.ymax1(3)) umaxl(3)=epsl
IF(epsl. . LT.yminl(3)) yminl(3)=epsl
[Flisgm.GT.ymax1(4)) vumaxl(4)=isgm

[FCisgm. LT.uminl(4)) yminl(4)=1=sgm

Fite
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9 5

OO

[FCrsdm.GT.ymax1(53) ymax1i(5i=isdm
[FCisdm. LT.yminl(%)) uminl(5)=isdm
[F(Usmot.GT.ymax1(6)) ymaxl(él=Usmot
IF(Usmot .LT.yminl(6)) yminl(éi=Uzamot

~~~~~~~~~~~~~~~~~~~~~~~~~~~~~~ v datoteki pod?2
WRITEM2,'(ZELL1.5)"') t,is11,1821,usl,u52,usl2,,usum
[FCis1l.GT.ymax1(7)) ymaxl{(Z)=1s1l
[F(isll.LT.yminl (7)) yminl(?)=isll
IFC(1821.GT.ymax1(8)) ymaxl(8l=is21
IF(1s21.LT.uminl(8)) yminl(B)=1is21
IF(usl.GT.ymax1(2)) ymaxl(?)=usl
IF(usl. . LT.yminl(9)) yminl(?)=usl
[Feus2.GT.ymax1(10)) omaxl(1lD)=us?2

IFCus2. LT.yminl(10)) yminl(10)=us?2
IFCus12.6T,.ymax1(11)) ymax1(11l)=usl?
[Flusl2.LT.yminl¢11)) yminl(lli=usl?
[FCusum.GT.ymax1(121) ymaxl(l2)=usum
[Flusum.LT.yminl(12)) yminl(lZ2)=usum

~~~~~~~~~~~~~~ e~y datotekl podJ
WRITE(3,'(PELL1.5)') t,n,nmer ,Dn,0na,Di1sg,most
IF(n.GT.ymax1(13)) ymaxl(13i=n
IFin.LT.9minl(13)) uminl(1l3)=n
[Flnmer.GT.ymax1(14)) ymaxl(l4i=nmer
IF(nmer.LT.ymin1(14)) yminl{l4)=nmer
IF(Dn.GT.ymax1(15)) ymax1l(1%)=Dn

IFMOn. LT.yminl(15)) gminl(15J)=0n
IF(Dna.BGT.ymaxl1(161) ymaxl(16)=Dna
[F{Dna.LT.yminl(1lé)) yminl(1lé6)=Dna
[IF(D1sg.GT.ymax1(12)) umaxl(1?)=Disq
[FiD1sq.LT.yminl(12)) uminl(1l2)=Disq
IF(most.GT.ymax1(18)) vymax1l(1lB8)=most
IF(most.LT.yminl(1l8)) uminl(1B8)=most

ELSE

HRRRKEKFEERRRERRERKALR R KL ERER AKX IRE AR EH* Or | optimizaci i reg.

~~~~~~~~~~~~~~~~~~~~~~~~~~~~~~~~~~ v datoteki1 podl
WRITECL, ' ‘2E11.5)') t,n,isgm,isdm,Usmot ,errumot dthem
[Fin.GT . ymax1l(1)) ymaxl(ll=n

IFn.LT.yminI(1)) yminl(l)=n

IFCisgqm.GT.ymax1(2)) umaxl(2)=1isgm
IFCiagm.LT.yminl(2)) vyminl(2)=i=gm
IFCisdm.GT.vmax1(3)) ymaxl{3i=i1sdm
IFCisdm. LT .yminl(3)) vyminl(3)i=isdm
[F(emot.GT.ymax1(4)) ymaxl(4)=Usmot

IF(Usmot .LT.yminld4)) uminl{4)=Usmot

[Flerrumot .GT.ymax1(5)) vymaxl(5i=errumot
[Flerrumot.LT.yminl(5)) uyminl(5)=errumat
IF(dthem.GT.yminl(6)) ymaxl(&)=dthem
IF(dthem.LT.yminl(é)) yminlié)=dthem

~~~~~~~ MmN~~~y datotek) pod?
WRITEC(2,'(PEL11.%)') t,n,Usmot ,Dus,dthem,isdrlmin,epsl
[Fin.GT.ymaxl1(7)) ymaxl(?)=n

[F(n. LT.yminl(?)) yminl(Fli=n

Us
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[FlUsmot .GT.ymax1(8) ymaxl(Bi=Usmot
[Filsmot . LT.yminl(8)) yminl(B)=Usmot
IF(Dus.GT.ymax1(?)) ymaxl1(?)=Dus
IF(Dus . LT.uminl(9)) yminl(?)=Dus
IF{dthem.GT.ymax1(10)) ymax1Cl0l=dthem
JIF(dthem. LT.yminl (1037 yminl(10)=dthem
[Flisd . GT.ymax1(11)3 ymaxl(ll)=1sdr
[Flisd . LT.9ominl(11)) yminl(1llld=isdr
IF(epsl.GT.umax1(12)) ymaxl(1l2)=epsl
[FCepsl.LT.yminl{1l23) yminl(1l2i=epsl

C  ~essesemMessors s c v ~~~ v datoteki pod32
WRITE(S ' (PE11.5)') t,n,Depsm,Dkot Disg,Disd,Dus
[Fin.GT.ymax1(13)) ymaxlil3d=n
TF(n. . LT.yminl(13)) yminl(1l3)=n
[F(Depsm.GT.ymax1(1l4)) ymax1(14)=Dzpsm

. IF(Depsm.LT.yminl(1l4)) uminl(14)=Depsm
IF(Dkat .GT.ymax1(1%)) ymax1l(15)=Dkot
[F(Dkot.LT.uminl(1%)) 9minl(1%)=Dkot
1F(Disg.GT.ymaxl(186)) ymaxl(1lé)=Di=zqg
[F{Disq.LT.yminl{14)) yminl(1é)=D0isq
IFDisd.GT.ymax1(12)) ymax1(17)=Disd
[F(Disd.LT.yminl(17)) yminl(1?)=Disd
IFiDus.GT.ymax1(18)) ymax1(18)=Dus
IF(Dus.LT.yminl(18)) yminl(18)=Dus

. ENDIF
ELSE

EERKERRERERAFERRRAARER R RRERK AR KRR RER D] optimizaciji tokovnih reg.
~~~~~~~~~~~~~~~~~~~~~~ mmmmn~~m~~~ g datoteky podl
WRITECL,'(E11.%)') t,1sgm,errgm,n,isdm,errdm,epsl
IFCisgm.GT.ymax1 (1)) ymaxl(l)=isqm
IFlisgm.LT.yminl(1l)) yminlil)=1sqm
Flerrgm.GT.ymax1(23) ymaxl(2)=erram

— [Flerrqm.LT.yminl(23) yminl(2)=errqm
[F(n.GT.ymax1(3)) vmax1l(3)=n
IFn.LT.yminl(3)) vyminl(3)=n
IFCisdm.BT.ymaxl(4)) ymaxl(4)=1sdm
IFCisdm. LT.yminl(4)) yminl(4)=1sdm
[F(errdmn.GT.ymax1(5)) ymaxl(%)=errdm
[IF(errdm.LT.yminl (%)) yminl(S)=errdm
IF(ep=1.GT.ymax1(6)) ymaxlisd=epsl
IF(epsl. LT.yminl(6)) yminllé)=epsl

oo

C NN e e N e e et ~v~~~~ y datoteki pod?2
WRITEC(2,*(PE11.5)"') t,isll,i221,1s31,usl,us2 us3
IFi1s11.6GT.ymax1(?7)) ymaxl(?)=isll
IFCis11.LT.yminl(2)) yminl(Z)=isll
IF(1521.6GT.ymax1(8)) 9maxl(8)=1s21
[FC122)l.LT.yminl(83) vuminl(B)=1521
IF(1831.GT.ymax1(%)) ymax1l(PI=is31
[FCis31.LT.yminl(9)) yminl(?)=1is31
IFiusl.GT.ymax1(103) ymaxl(10)=usl
IF(usl. LT.yminl(10)) wminl(10)=usl
1F(us?2 . GT.ymax1(11)) ymaxl(il)=us?2
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IFCus2.LT.om:n1C11Y) uminl(lld=us?
IFC 22 . GT.ymax1012)) ymax1l(12)=us3
IFCuaZ . LT.yminl(12)) yminl(12)=us3

[ ittt e e e e e el v datoteki pod3
WRITEC(Z,*(YEL1.53"') t,n,Disg,Disd,isam,is .m,1sum
IF(n.GT.ymax1(133) ymaxl(133=n
(Fln. LT.yminl(12)) wminl(13)=n
IF(Disqg.GT.ymax1(14)) ymax1(14)=Disq
[F(Disg.LT.yminl(14)) yminl(14)=Disq
IF(Di1sd.GT.ymax1(15)) ymax1(1%)=Disd
[FDisd LT.yminl(15%)) uminl(15)¥=Disd
IFCisam.GT.ymax1(186)) ymaxl(lél=isam
IFCisam.LT.yminl(1é)) uminl(lé)=isam
[FCisbm. . BT.ymax1(12)) ymaxl(1?)=isbm

ks IFCisbm. LT.uminl(17)) yminlil7)¥=isbm
[F(isum.GT.ymax1(18)) umsx1(18)=isum
[FGisum.LT.9minl (1823 yminl(18)=1isum

ENDIF
C
ENDIF
C
t=t+dt
15=15+1
16=16+1
17=17+1
C
ENDDO
DD i=1,ndat
CLOSE (1)
ENDDU
C
C R L e L
C EEEEEREEEFRHARRFARAERTRARFRERERAXRXANERE  anisi 0si grafou
C
IF(sl.EC. 1. 3THEN
IF(s3.EQ.0.)THEN
C
C AARHA R ERERRAARLE R AR R R R L a R kP L4%%*  normalni tek

tx2Cli="rnm (/min)’
tx2(2)="Errnm (/min)"'
tx2¢3)="'epsli(rad)’
tx2i4)="1SAm(AY"
tx2(5)="1SDm(A) "'
tx2(A8)="Usm(U}"'
tx2(7)="1S1lmlAY"
tx2(8)="1S2m(A) "’
Ex20(9)="1ls1(U)"’
Ex2C10y="'Us2(Yd
tx2C113="1U512(U) "
Ex2012)="Uaum(Uy !
txZ2C133="nm (/min)"
tx2(1l8)="nm=r (/min)'
tx2(1%)="(nmer-nm)-nm (%)’
tx2(1l6)="nmer-nm (/min)'
tx2(17)="isg-13gqm (A)'
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Mo

O00

tx2(18)="Most (Nm)'
ELSE

HREXELRFEFRARF AR R R R A AR R R R LR EXRR*  pr) aptimizac

t«x2¢1)="rim (“min)’
tx2(2)="1500m (A"
tx2(3)="1SDm (a3’
tx204)="Usm (U)!
txZ2(5)="Errlds (U)'
tx2(6)="thlm-thm (rad)'’
tx2(72)='nm (/min)'
tx2(8)="'Usm (U)'
tx2(2)="Dus (Y)!
t=2(10)="dthem (rad)*
tx2(11)="1sdrlmin (A)'
tx2(12)="'epsl (rad)'
tx2C13)Y="rim (/min)’
tx2(14)="'eps-epsl (/rad’'
tx2(15)="alfa-"eps2" (rad)'
Ex2(16)="1sg~Isgm (A}’
tx2(172)="Isd-Isdm (@A)’
tx2¢18i="Us-Usm (U
ENDIF
ELSE

EEERRFHHAAAREFRAREE RIS XA RERKKRKHI¥  pri optimizaciji

t=<2C1)="1S0m(Aay"
tx202)="ErrISQm(A)"
tx2(3)="nm(/min)’'
tx2(4)="1S0Dm(H) !
tx2(5)="ErrISDm(A) "
tx2(6)='EPSmirad)’
tx2(2)="1SIm(A)"'
tx2(8)="1S2m(RY"
tx2(9)="1S3m(A)"’
tx2C10)="US1T(Y)!
tx2(11)="1S2CU)"'
tx2012)="US3 (U
tx2C13)="rm (“min)'
tx2(14)="1sq-lsqm (A)'
tx201%)="Isd-Isdm (A)'
tx2(16)="1sam (A"’
tx2¢12)="Isbm (A)'
tx2€18Y="vsotas tokauv'
ENDIF

L2 X ZZE 22T X A2 L S SRS S L SR S
DO i1=1,13

tx1()="¢"
ENDDOD

HHEFERERTETERCREF R F LR LA R AT

14=0
DO i=1,ndat
STEL=2%%123+2%%]2+ | %2%%3

odprtje datotek pod-

i

Us

Isq
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30
49

1

w

HIME="pod' //8TE

OPENCI ,ERR=30,RCCESS='SEQUENTIAL' ,FILE=1IME,STATUS= 'NEW")

GOTO 40

OPENC1 ,ACCESS='SEQUENTIAL ! ,FILE=[IME ,STATUS="'0LD")

[F(i.MNE.ndat)THEN
ng=é
12k=2
13k=3
ELSE IF(ost.ED.0)THEN
ng=6é
ELSE
ng=ost
ENDIF

AREEFEFFREARRFEERAERRERER*H  Upis dimenzi ]

LR E L EX T LSS ER SN L RS ng
WRIT=C(y1,"'(12)"')Ing

vli=D0,

vr=.45

[F(1.EQ.ndat ) THEN
IF(ast.BT.3)YTHEN
12k=2
ost=pst-3
FLSEIF(ast .EL. D) THEN
12k=2
ELSE
12k=1
ENDIF
EMDIF

00 12=1,12k
vu=1,

vd= .48

IF(1.EQ.ndat YTHEN
IF(12.EQ. 12k .AMD.oat _NE. D) THEN
iJk=ost
ELSE
1%k=3
ENDIF
ENDIF

D0 i3=1,i3k
i4=ig4+1

LEL I EES L S S e ERE RIS A TS E IR LSRR LY

110=INDEX(tx2Ci4), "Err )

[FC110.NE. D) THEN

P A R A v e B P e A e Ry A Ay A e e a P

max

Ny

grafov

dolocitew max. vr. o031

min

IF(ABS (ymax1(i4)) . GT.ABS(uminl(14)))THEN

ymax=ABS (ymax1(14) % 0%
YMmlns—ymax

vro.

diagramov napak

ELSEIF(ymax1(i4) . EQ. 0. .AND.yminl (14 . E0. 0.)THEN

vmax=1.
ymin =—-ymax

grafouv



Jun 27 10:34 1928 sinhr.f Page 25

ELEE
ymax=ABS(yminl(i4))* 05
Ymin=—ymax

ENDIF
C
ELSEIF(ymax1(i43.ET.0.)THEN
IFCyminl(i4) . CT.-ymaxl1(14)%0.23THEN
ymax=ymax1l(14)%]1.3
ymin=-~umax1(ig4)+_ 3
ELSEIF(-.23%yminl(i4) . GT.ymax1(i4) ) THEN
vmax=-yminl(14)*¥0.3
ymin=yminl (14)%1_3
ELSE
ymax=ymax114)*1 .3
ymin=yminl{143%1.3
ENDIF
sy ELSEIF (ymax1(14) . EQ.0. . AND.yminl(14) . EQ. 0. )THEN
vmax=1,
ymin=-1.
ELSE
ymax=-yminl(ig4)% 3
ymin=yminl(i4)1*}1 .3
ENDIF
C
nx=nx1(i4)
npx=npxlli4)
ny=nyl(i14)
noy=npyl14)
textl=tx1(14)
text2=tx2014)
(o
C AR L 2T e e ST I

umin,ymax,vi,vd,vu,npx,nx,npy,ny,textl,text?
WRITECT, ' (2E10.3) ') ymin,ymax
WRITECL , ' (4E1D0.3) '3 wl,ur,ud vu
WRITEC(1, ' (412)') nx,npx,ny,npy
N WRITECL ' CAZ0) ') text?
WRITEC1, *(A%) ') textl
vu=uu-, 34
vd=vd-.34
EMNDOO
vl=vl+.55
ur=yr+,565
ENDDQ
ENDDD

C T ¥ N e S N N e 4 K e N N A e W R pF“EFIiS rezultstov
DO 1=1,ndat
11=1+20
STEL=2%%1T+2%%]1 2+ | %2 %*8
IME='ggqg'//STE
OFPENCii ,ACCESS="SEQUENTIAL ' ,FILE=IME,STATUS="0L0D")

1z ggg- v pod-

= )
(:l
e

READ(1i,  (7E11.5)' ,END=102) g1,92,93,94,95,06,97
WRITECi,'(PE1L1.5)') gl,q92,93,94,9%,96,9”
GOTO 101
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102 CLOSE(1i ,STATUS="DELETE"')
CLOSECC1)
ENDDO
C
C R R D R ey e T
C HRERAAARARRKEHHFAERERRRERARFHFHERRANRRERRREER (7pis] na ekranu
C EHFEEEREARRKFRRERHAEREE R LKA XFERY  prakoracitue
PRINT# ¢ !
PRINT* ' !
1F(s4.EQ.1.0R.s%.EQ.1.)> WRITE(S, ' ("NASICENJE PRETUDRNIKA ") ')
IF(s5.EQ.1) WRITE(S, ' (“1sdm gre cez 1=max " ,F2.4," %")') isdmmax
C
[F(s4.EQ.1) URITECS, ' ("pri1 am=" ,F2.4," je isgm=" F%.4," % vecii1')'
#) aml,isgmmax
c
PRINT#, ¢
IFis6.EQ. 1) WRITE(S, ' ("PREKORACITEY KOTA THEIM ' ") ')
C
C
C FHEAREKEEFEFRE R RFLREERRRFEREEERRERRE R LR RN ERKEE X, sebine datotek
PRINT#*, ¢
PRINT* '
WRITE(S, ' (TRS NL,"Rezultat:1 sc v datotekah :")')
PRINT* ¢
IF(s1.EQ.1.)THEN
[Fi(s3.EQ.0.)THEN
C
C et e el R NN~ e normalny tek
WRITE(S, ' ("podl nmCs/min), ErrNC(/min), epsmir), lsqm(R), Isdm
(A, Usm(U)") ")
WRITE(S, ' ("pod?2 Islm(A), Is1l(AY, Is2m(A), Usl(U), Usl2(VU), U
$FsumCUyd®y )
WRITE(S, ' ("pod3 nmimin}, nimin), Dn(/min), Dnal(/min), Disqm,
 § mast(Nm)Y") ')
ELSE
C
C  mmmmes~ e N N i ~ pri optimizaciji Us
WRITE(&, ' ("podl rmC/mind ; TeqmCA), Isdm(A), Usm(U), Errtsm(U
$), dthemiradi") ')
WRITE(S, ' ("pod?2 nm(/min), Dus(v), dthem(rad), i1sdrimin(A), e
fpesmcradl" i)
WRITEC(A, ' (“"pod3 nmmin), Deps(rad), Dkoti(rad), Disg(AR), Disd
$#CAY, Dus(Uy"d ')
ENDIF
ELSE
C
L it e e e e e pri optimizaciji lsg 1in
WRITE(6, ' ("podl Isgm(Ay, Eerlsgm(a), nm{/min), Isdm(A), Errlisd
¥mCAY, epsmlrad)")')
WRITEC(S, ' ("pad? Isim(R), Is2m(A), Is3m(A), Usl1(U), Us2(VU), Us3
FCUITY)
WRITE(S, ' ("pod3 nmirad), Disq(ARY, Disd(A), 1saml(A), 1sbm(A), 1

Fsum(AI) )
ENDIF

isd
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PRINT*, '
PRINT* '
PRINT#, ¢

C

1000 END
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PROGRAM ZAUIRANJE

INTEGER*2 ng,nx ,npx,ny,npy,nx1(2) npx1(2),nyl(2) ,npyl(2)
INTEGER#*2 {,15,1zp

REAL*4 v, ymax ,ymin,v] ,vr,vd,vu,b,kor,p,la,mc,vez

REAL*4 t,dt,oml,om,omp,om0,ra,rz,k,kt ke, jm,jb,tfin,n0,n,a
CHARACTER*12 text?2

CHARACTER*S textl

CHARACTER al*8,32%11,a36%8

EQUIVALENCE (STE,STE1)

ODATA p1,omp,om,oml,i5-3.1415% ,3*%0.,0/
DATA ny,npy,nx,npx~4,0,6,2/

WRITECS , ' (/rrrrrrrrrrsrrrsrr/zzss7s7777 ,TRS MZAVIRANIA SINHRDNSKEGA ™MD
“— #TORJA *3')

C L2232 32 22222222 EXSESISESZEES LS S sprememba parametrov

OPEN(10,ERR=1,ACCESS="'SEQUENTIAL' ,FILE="par',STATUS="NEW"')

GOTO 2
1 OPENC(108,ACCESS='SEQUENTIAL' ,FILE="par',STATUS="'0LD" >
2 CONT INUE

READ(10, ' (7E11.5)') nO,la,ra,rz,kt,p,kor
READ(10,'(6E11.5,111)"') jm,jb,b,mc,dt,tfin,izp
READ (10, "' (AL1L) ') a2

CLDSE(10)

C 0 00 0 A I T R 0 N N 0 3 e e 0 Nl e 3 e e e B 6 e O 8 K N 6 I R 6 6 3 e O
WRITECé, ' (/v ,TR10,NN,"SPREMEMBA PARAMETROU (Y /*...)") )
READ (S, ' (A8) ') al
IF(al.EQ.'y'.0R.a1.EQ. 'Y'>THEN

c
N WRITE(6,'(/,TR10,"PARAMETRI %) ')
PRINTH* '
PRINT*,' NO(/min), Ralom), Rz(om), kt(Nm/A), Jblkgm2)*1E-4'
PRINT*,' !
PRINT*,' Jm(kgm2)%*1E-04, b(Nms/rad), dt(sec), tfin(sesc), izp
$C/de)!
PRINT* @'
PRINT* ' korC 3, p(C pari), La(Us 7A), Mc{(Nm), wvez(Z ali
#T)
c
C
C WA AR RN RERREREEREEREERRNLERREAREARE bran je parametrov
C
PRINT®*,'
100 WRITE(S,'($,"parameter "J')

READ(5, ' (AB,$) ') a6

IF(2é.EQ. 'nD'.0OR.a6.EQ. 'ND')THEN
WRITEC(&, ' ($,E11.5)')n0
WRITE(E, ' ($," —> "))
READ* ,n0
GOTOD 100
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ELSEIF(a46.E9. 'ra'.0OR.26.EQ. 'Ra*)THEN
WRITE(6,'($,E11.S) " Hra
WRITEC(S, ' ($," —-> "))
READ* ,ra
GOTO 100
ELSEIF(a6.EQR. 'rz'.0R.26.EQ. 'Rz ' )THEN
WRITE(S,'¢($,E11.5) "' drz
WRITE(S, ($," -> "))
READ* , rz
GOTO 100
ELSE(F(aé.EQ. 'kt'.0R.34.EQ. 'Kt ' )THEN
WRITE(&,'($,E11.5) "' 3kt
WRITE(S, ' (8, —-> "))
READ* ,kt
GOTO 100
~ ELSEIF(ab6.EQ. 'ke'.0R.aé6.EQ. 'Ke ' YTHEN
WRITE(6,' ' ($,E11.5)"')ke
WRITE(E&,"'($," ~> "))
READ* ke
GOTO 100
ELSEIF(ad.EQ. 'im' .0R. 36 .EQ. 'Im' I THEN
WRITE(G6,'($,E11.53"') jm
WRITEC(E,'($," -> ")')
READ*, )m
G0TO 100
ELSEIF(a6.EQ. "'jb' .OR.a6.EQ. 'IB"'ITHEN
WRITE(Sé, ' ($,E11.%)') 1b
WRITE(S,'($," -> “)')
READ* , jb
G070 100
ELSEIF(ad.EQ. 'tfin'.0OR.a6.EQR.'Tfin')THEN
WRITE(&, ' ($,E11.5) ' Jtfin
WRITE(S, ' ($," ~> ")')
READ* ¢t fin
~ GDTO 100
ELSEIF(a6.EQ.'dt .0R.a6.ERQ. 'Dt ' YTHEN
WRITE(6, ' ($,E11.5)"')dt
WRITEC(E, ' ($," > ¥)')
READ#* ,dt
GOTD 1090
ELSEIF(aé.EQ. '1zp'.0R.a6.EQ. 'lzp' ITHEN
WRITEC(E, ' '($,111) " )izp
WRITE(S, ' ($,'" -> ")')
READ#*,izp
GOTO 100
ELSEIF(aé.EQ. 'b'.0R.as6.EQ. ‘B' )THEN
WRITEC(S, ' ($,£11.5) ' )b
WRITE(S, ' (8," —-> "))
READ* &
GOTO 100
ELSEIF(ab.EQ. ‘kor'.0OR.aé6.EQ. 'Kor '3THEN
WRITE(S,'($,E11.5) 'Hkor
WRITEC(E, ' (&," -> *3')
READ* kor
GOTO 100
ELSEIF(aé.EQ. 'p’' .OR. a6 .EQ. 'P'ITHEN
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WRITE(S, ' ($,E11.5) '")p
WRITEC(E, ' (&, > ¥y)
READ* ,p
GOTO 100
ELSEIF(aé.EQ. 'la'.0R.a36.EQ. 'La')THEN
WRITE(6,'($,E11.5)"')1a
WRITECS, ' (&," —-> "))
READ*, | a
GOTCG 109
ELSEIF (aé.EQ. 'mc' .0OR.a6.EQ. 'Mc ' ITHEN
WRITE(E,'($,EL11.5) ' Ime
WRITE(S, "($," -> "))
REA&D* , mc
GOTD 100
ENOIF
IF(as.EQ. 'vez' .0OR.a6.EQ. 'Vez ') THEN
N/ WRITE(&, ' ($,A11) Y a?
WRITE(E,'($," -> "))
READ(S, ' (All)'Ja?2
IF(22.EQ.'T'.0R.a2.EQ. 't "'.0R.a2.EQ. "trikot ' )THEN
vez=2./3.
GOTO 100
ELSEIF(a2.EQ.'Z*.0R.a2.EQ. 'z'.0R. a2 . EQ. 'zvezda')THEN
vez=0.5
GOTO 100
ELSE
PRINT*, 'katera vezava ? (T ali 25!
REAB(5,* (ALll) “)a2
GOTO 189
ENDIF
ENDIF

ENDIF

OPENC10 ,ERR=111,ACCESS="'SEQUENTIAL ' ,FILE="'par’' ,STATUS="'NEW')
— GATO 112

111 OPENC10,ARCCESS=*SEQUENTIAL' ,FILE="'par' ,STATUS='0LD"')

112 CONTINUE
WRITECIDB,'(7E11.6)') nB,la,ra,rz,kt,p,kor
WRITEC(10,‘(6E11.5,112)') jm,jb,b,mec,dt ,tfin,1zp
WRITE(L10,'(A113') a2
CLOSE(10)

A6 e o AR A AN e 0 e N S T e B0 90 3 e e I 3 e o 0 3 o e e o e A MK e 3 N o O
A6 e e 0 S W e A S S O 0 o S e S e o e Kl e S B S o S e o IR R O O R O S e

#HEERXRXKKRE qraficni del

OoOo0OnOnon

WRITE(6,' (/7 ,"Rezultati so v datoteki pod : N(/min), a(rad- s23")')
OPENC(1 ,ERR=10,ACCESS="SEQUENTIAL ' ,FILE="pod' ,STATUS='NEW')
GOTD 20

10 OPENC(] ,ACCESS="'SEQUENTIAL' ,FILE="'pod' ,STATUS='0LD"*>

C e 4 A0 B A S e e e e e e I e o e B B ek
om0=2.%p1%¥n0/60.
om=om0
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C B e e I 3 e A e R e o e e Y R NN

20 ng=2
WRITECL, ' (12)"')ng

vl=0.
vr=1.
textl="'¢*

vu=1.
vd=.56%
IF(nG.GE.G.)THEN

ymax=1.2#nQ

ymin=0.
ELSE

— ymax=0.

ymin=1.2%n0
ENDIF
text2='N(/min) "'
WRITEC(1,'(2E10.35"') ymin,ymax
WRITECL, ' (4E10.3) ") wvl,ur,ud,vu
WRITEC(1,'(412)') nx,npx,ny,npy
WRITE(L,'(A20)') text2
WRITE(L,' ' (AS)*') textl

vu=.45%
vd=0.
WRITE(S, ' (/,%,"amax =")")
[IF(n0.LT.0.)>THEN
k=kor#®2xik t hkikomB**2./ (T % ((ra*vez+rz ) ¥*2+(p¥*uez¥*]|akom() *%2))
y=—(k+mb+mc+b*¥om0)/()ym+jbl*l E+04
ymaxz=1.2%y
ymin=0.
PRINT*
~ ELSE
k=kor®®D ¥ t #¥¥k4komQ**2,/ (3 *({(ra*vez+rz)®¥*2+(p*ucz*la¥om0) *%*2})
y=-—(k+mb+tmc+b*aoml3/(im+ bl*l E+04
ymin=1, 2%y
ymax=0,
PRINT*
ENDIF
text2='a(rad/s2)'
WRITEC(1,*(2E10.3) ') ymin,ymax
WRITE(L, 'C4EL10.33"') vl ,vur,vd,vu
WRITE(1, ‘(412)') nx,npx,ny,npy
WRITEC(CL, "'(A203 ') text2
WRITE(L, ' (AR%) ') textl

C HR R AR AR KR AARNRERRR SR ERAHRRR* glaon] del programa
om0=2.%pi*n0/80.
om=om0

DO WHILE(t.LE.tfin)
t=t+dt
15=1%+1



Jdan 27 12:53 1988 zavac.f Page 5

K=kor®¥x 2%k t ¥ *4Rom**2 /(3 *((ra*¥yez+rz)¥*2+(p*koez¥*la¥*om)**2))
omp=—(k +mb+mc +b¥*om)/( jm+jb)*1.E+04
a=omp
oml=oml+aomp*dt
IF(ABS(oml).GE.ABS (om0) ) THEN
om=0.
ELSE
cm=cml+aoml
ENDIF
n=om*50. /(2%pi)
IF(M3D(i%,1zp) .EQ.0.)THEN
WRITEC(L1,'(3E11.5%)"') t,n,a
ENDIF
ENDDO
CLOSE(1)
1600 END





