Fyzikalni modelovani
Vyuziti pro pocitacovou
simulaci elektromotoru

Nastroje pro matematické modelovani dynamickych systému
umoznili zefektivnit navrh jak technickych zatizeni, tak
regula¢nich obvodu které je ovladaji. V posledni dobé se
vyraznéji prosazuji techniky tzv. fyzikalniho modelovani.

Fyzikalni modelovani pro simulaci systému

MATLAB/Simulink je klasickym nastrojem pro modelovani dynamickych
systém( zaloZenych na popisu diferencidlnimi rovnicemi. Jejich formu-
lace je v3ak obtizny proces, zejména pro rozsahle;jsi systémy. Proto byl
firmou The MathWorks, Inc. vyvinut Simscape, nadstavbovy nastroj
Simulinku uréeny pro modelovani realnych systém, ktery je zalozen na
technice fyzikalniho modelovani.

Hlavnim rysem fyzikalniho modelovani je tipIné oprosteni od zapisu soustav
ve formé diferencialnich rovnic. Nadstavba Simscape je tvorena knihov-
nami zakladnich prvkid redlného svéta z oblasti mechaniky, hydrauliky
a elektrotechniky doplnéné o knihovnu termomechanickych jevi a fyzi-
kalnich signalt. Pomoci nich Ize sestavit model systému na zakladé jeho
fyzické struktury z hlediska toku energie. Model pracuje primo s fyzikalnimi
veli¢inami, takze je velmi blizky realité. Po spusténi simulace si program
podle schématu sam vygeneruje diferencidlni rovnice reprezentuijici
dynamiku soustavy, pomoci nichz komunikuje se zbytkem Simulinku.

Simscape nasel pouziti nejen pri navrhu elektro-mechanickych a hydrau-
lickych casti strojti a zafizent, ale i jako podpirny nastroj pro testovani
regula¢nich algoritmd.

Model stejnosmérného elektromotoru

Model elektromotoru sestava z elektrické a mechanické casti (obr.1).
Jadrem motoru je Rotacni elektromechanicky prevodnik, ktery
predstavuje prevod z elektrické na mechanickou energii. Elektricka ¢ast
sestava z odporu rotoru, induktance rotoru a vstupl pro pripojeni
elektrického napéti V+ a V-. Mechanicky obvod sestava z blokt pro
moment setrvacnosti, mechanické treni a vystup( R a C, které v pojeti
prostiedi Simscape predstavuji prirlstek rotacni energie motoru resp.
prirastek otacek. F
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Obr.1 Model stejnosmérného elektromotoru v Simscape

Motor je pfipojen ke zdroji elektrické energie a proménné momentové
zatézi (Load Torque) (obr.2). Propojovaci signaly jsou obousmérné
areprezentujici tok elektrické, resp. mechanické energie v systému.

K modelu zatéze je pripojen i druhy typ signalu dostupny v nadstavbé
Simscape, ktery slouzi pro vstup nebo vystup hodnot fyzikalnich
veli¢in (napf. pro blok zatéze je to signal ¢iselné urcuijici jeji velikost).
Tyto signaly jsou vice podobné signalim uzivanych v Simulinku, avsak
na rozdil od nich maji prifazen fyzikalni vyznam, a také maji vzdy své
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Obr. 2 Model pripojeni elektromotoru k zatézi
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Propojeni Simscape se Simulinkem

Modely v nadstavbé Simscape je mozné propojit s ostatnimi bloky
Simulinku pomoci konverznich blokd PS-S a S-PS. Takto jsou ve
schématu pripojeny bloky pro graficky vystup hodnot otacek motoru a
elektrického proudu a vstupni blok pro hodnotu zatéze, kterym je
definovan jeji skokovy pribéh.

Hlavni vyhodou je snadné sestavovani hybridnich schémat, kdy je v Simscape
vytvoren model soustavy, a v Simulinku napf. regulacni obvod pro jeji fizenti.

Zaveér
Na modelu elektromotoru je vidét snadnost pouziti fyzikalniho

modelovani. Vyhodou téchto modell je i dobre viditelna struktura, coz
umoziiuje snadnou revizi a prubézné tpravy.
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