Zadanie ¢. 5

RieSenie modelu realneho sveta pomocou grafickej
nadstavby programového prostredia MATLAB Simulink

c) Majme matematicky model otd¢ok motora. Nasou ulohou je vytvorit simulaény model
otacok motora pomocou programového nastroja Simulink.

1. Tento model je popisany diferencialnou rovnicou 2. radu tvaru:
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1z +(L*B+R*1)*E+(R*B+Cu )xw=U(t)*C,

Pre rieSenie tohto modelu potrebujeme diferencialnu rovnicu prepisat do substitu¢ného
kanonického tvaru, ktory bude mat nasledovny tvar:

Substitdcia:

X =w =x,

1 ) x1 =w
X, =w’ = L—](CuU(t) —(L*B+Rx*])x, — (RB+ C,°)x1)

2. Nasledne vytvorime schému modelu, ktord bude mat nasledovny tvar:
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V tejto schéme Gain predstavuje hodnotu Cu/(J*L), Gain 1 hodnotu (B/J)+(R/L) a hodnota Gain 2 je
dana ako ((Cu*Cu)/(J*L))+((B*R)/(J*L)).

3. Pre vytvorenie subsystému potrebujeme dosadit za vstup (Step) a vystup (Scope) bloky In
a Out.
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4. Takto vytvoreny subsystém zamaskujeme a mame vysledny model ota¢ok motora:
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Po dvojkliku na subsystém sa objavi blok pre nastavenie jednotlivych parametrov:

- -
E Function Block Parameters: Subsystem 1 @
Subsystem (mask) -
Parameters

moment zotrvacnosti

( M0, 01

timenie

0.1

m

|| momentova konstanta motora
0.01

odpor kotvy

1

indukcia kotwy

| o5

[ OK H Cancel H Help Apply

w 4

5. vystup ziskany z oscilatora (scope)
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