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This model shows how to use the Controlled PWHM Voltage and H-Bridge blocks Q— L . slmullnk
—

to control & motor. The DC Motor block uses manufacturer datashest parameters,
which spacify the motor as delivering 10W mechanical power at 25300 rpm and - . o
no-load speed as 4000 rpm when run from a 12V DC supply. Hencs if the DC RPN PS-Simulink 3 slmscape
Voltage Source is setto +5V, then the motor should run at 4000 rpm. If it is set

to +2.5V, then it should run at approximately 2000 rpm. The Simulation mode

parametar iz et to Averaged for both the Controlled PAWM Voltage and H-Bridge SimElthronics
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MODELOVANIE DYNAMICKYGH SYSTEMOV N

Modelovanie dynamickych systémov v prostredi Simulink. Nové moznosti modelovania fyzikalnych systémov v
Simulinku, Simscape a SimElectronics. Seminar povedie zastupca firmy Humusoft s.r.0. Praha
Ing. Jaroslav Jirkovsky

Pozyvame Vias na semindr, ktory si kladie za ciel
obozndmit’ posluchdCov s vyuZzitim Simulinku pre
fyzikdlne modelovanie. Fyzikdlne modelovanie je
pomerne novy pristup k vytvdraniu simulaénych
modelov dynamickych sustav. Je vhodny aj pre
systétmy, kde dochddza k prelinaniu niekol’kych
fyzikdlnych oblasti. Model sustavy sa vytvdra
skladanim niekol’kych elementarnych prvkov redlnych
systémov. Signdly v modeli predstavuji redlne veliciny
s fyzikdlnymi jednotkami.

Ako priklad sa na semindri rozpracuje modelovanie
leteckého kridelka. Tato sustava pozostiva z
elektromechanickych  Casti, ktoré si riadené Ustav riadenia a priemyselnej informatiky
re.gulétorom.. Mechanicka (V:'ast’ - jve r.nodelovar}é v ;thlia]f’zizl?itig‘;i])

SimMechanics. Model elektrickej Casti sa vytvdra v

niekol’kych tdrovniach. Od zjednoduSeného ndvrhu v Hon it .

Simulinku po detailnd analégovi implementdciu v www . humusoft.cz

Simscape a SimElectronics. Pri ndvrhu regulatora sa
vyuZziva optimalizécia.

Seminar organizacne zabezpecuji

Matlab férum
www.matlab.sk

Seminar sa kona 19.2.2009 o 11.00h v BC300 na FEI STU. Vstup volny.
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