V. Fedak Modelovanie elektromechanickych systémov KEM FEI TUKE

Cv.9 Modelovanie zdvihacieho zariadenia s pruznym lanom

Uloha pre cviCenie
1) zostavit’ model zariadenia zdvihacieho zariadenia v Simulinku
(na vstup pouzit’ Signal Builder)
2) vykonat’ simulaciu (rozbeh)
3) vypocitat’ prenosovu funkciu (pomocou Simulinku)
4) vypocitat’ prenosovi funkciu pomocou MATLABu (blkbuild)
5) zistit’ hodnoty nual a pélov
6) ziskat’ LFCH

Kinematicka schéma

-/[)I‘

C— J
Motor %=}% %
A"'imv(’)," ‘f;,' .'".’,,,(t)
h
X1 m.
'
Matematicky model
d l p
M, =F,—= M, =-—
) Py
. Wyp Wy
)= w, VLT
Ib
Je =Jm + ]pr +j_2
Vp = WpT
l=l0_SZ = lO_Jdet
, dwm d(‘)m
M. —M =7 —2 —_—m_ ..
m =My =Je dt = Tdt
dv. dv
F,—F, =m, dtz = dtZ=---
dAx
Fe=kAx+b7=fAvdt+bAv F,=m,.g

Av = vy — v, Ax =x, — X, Ax=[Avdt x,=[v,dt



V. Fedak Modelovanie elektromechanickych systémov KEM FEI TUKE

d
M b
z b <LF Fs
A [“m] d [V '°,$,1 Ve
L] k
= %

Schéma pre Simulink (Zdvih_S.slx)
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m-subor (Zdvih_M.m)

% m-subor pre zdvih. zariadenie
clc, clear, format compact

% Zadane parametre
mz=100; Jm=0.3; Jpr=0.1; Jb=2; d=0.15; j=2; eta=0.95;
k=100; b=5;

% Prepocet parametrov modelu
Je=Jdm+Jpr+Jb/j*2
sim ('Zdvih_S')
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Casové odozvy zo Simulinku
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Urcenie prenosu z blokovej schémy v MATLABe pomocou blkbuild

Princi
1)pOéislovat’ bloky poradovymi ¢islami (v l'ubovol'nom poradi, ale blok ¢. 1 s jednotkovym
prenosom F(s) = % sa nachadza na vstupe schémy (spravidla sa nezakresl'uje, takze vlastné
bloky schémy zafiname cislovat od 2).
2) Zadame polynomy ¢itatel'a a menovatela. Citatel' oznadujeme n (numerator), menovatel’ d

(denominator).
3) Zadame celkovy pocet blokov v schéme (nblocks)
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C(s) 10s + 20
R(s) s’+7s*+10s+10

nl-=-[1]; -d1-

[1]; -1

n2-=-:[1];d2-=-[1:0]; -1
n3 == “[10] s ~d3=<[1“5] =9
nd -=-[{1];-dd-=-[1-:2]; -1
nblocks ‘=-4; -9
blkbuild -1

q.z.[2.1._4; .3.2.0; .4.3.0]; .ﬂ]

input '=-1; -4

output '=-3; -9

[a,b,c,d] ‘=-connect *(a,b,c,d,q, input, output) ; -9
[num,den] '=-ss2tf-(a,b,c,d); ‘1

[num,den] ‘= 'minreal (num,den) ; -9

printsys-(num,den);
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