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Streszczenie

W pracy przedstawiono algorytm identyfikacji wspó czynników liniowego równania 

ró niczkowego  rz du drugiego opisuj cego zale no  mi dzy napi ciem twornika i momentem 

obci enia zewn trznego, a pr dko ci  k tow  wirnika silnika elektrycznego. Do tego celu 

wykorzystano hiperboliczne funkcje sklejane.  

 S owa kluczowe: hiperboliczne funkcje sklejane, identyfikacja 

APPLYING THE HYPERBOLIC SPLINES IN IDENTYFICATION

OF PARAMETERS OF AN ELECTRIC ENGINE

Summary 

There is presented the algorithm of identyfication of the coefficients of the linear differential 

equation of the second order designed for description the dependence between voltage of the 

armature, external load torque and the angular velocity of the rotor of the electric engine. To that 

aim thera are used the hyperbolic splines. 

Keywords: hyperbolic splines, idetification   
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.........
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-0.28

-0.28

-0.27

-0.27

……
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-0.29

-0.29

-0.29

-0.31

……
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Rys. 11.  Wykres ró nic )()(~:)(
imii
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Oscylacje widoczne na Rys. 11 wynikaj  z 

przyj tego za o enia o sta o ci pr du wzbudzenia w 

odcinku czasu .]4,2[

Wspó czynnik zmienno ci resztowej (20) dla 

uzyskanego rozwi zania wynosi  

1.8%, 

co oznacza, e model (21) dobrze opisuje dynamik

silnika w rozwa anym przedziale czasowym .]4,2[
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