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Obsah prezentace

- Vyuziti simulaénich modell pro navrh fizeni hydraulickych
pohonu

- Soucasny stav a pristupy k navrhu algoritmu pro fizeni
hydraulickych pohonu

- Simulace MIL, PIL, HIL, Rapid prototyping
- Hardwarové prostredky platformy dSPACE a HIL simulace
- Systemovy navrh fizeni pomoci nastroje Matlab/Simulink

- Realizace fidicich algoritmu, vizualizace procesu, ladéni
parametru

- Zaver
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ANALYZA VLASTNOSTIi — NAVRH SYSTEMU Rl

Katedra automatizaCni techniky a fizeni

SIMULACE HYDRAULICKYCH SYSTEMU —
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Apllkacnl priklad - regulace polohy
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Prechodové charakteristiky pro dva pohony a riizné regulatory
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Simulacni modely a vyvoj ridicich algoritmu

Typy aplikacnich uloh

» Prumyslovy fidici systém — konfigurace algoritmu
fizeni, nastaveni a sefizeni konstant
implementovanych regulatord — napf. HNC100,
VT-HADC...

» Vyvoj nového mikroprocesoroveho fidicino
systému

» Vyvoj fidiciho systému na bazi HW dSPACE
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Simulacni metody MIL, PIL, HIL

MIL simulace

Matlab/Simulink
- MIL — Model In the Loop i

- Aplikuje se pred implementaci ridiciho
algoritmu na cilovy hardware

| Ridici
- Matematicky model i fidici systém jsou : systém

(Simulink bloky)

simulovany na jednom PC

- Ovéreni dosavadniho navrhu prostfednictvim softwarovych
vypoctu

- Jistd mira zjednodusSeni soustavy — matematicky model
napodobuje vlastnosti chovani soustavy

- Definovani poctu vstupu a vystupu
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Simulacni metody MIL, PIL, HIL

PIL simulace

- PIL — Procesor In the Loop * (atabrsmuini

Vizualizace
software

Vizualizace

- Matematicky model simulovan na PC -——>

PC |

- Ridici systém — hardware —
mikroprocesorova jednotka —

Ridici
systéem

(mikroprocesor)

- Mikroprocesor a simulac¢ni software
pracuji ve smycce

- Pfrenos dat mezi mikroprocesorem a modelovanou
soustavou pomoci komunikacéniho kanalu

- Zjisténi pozadavku na cilovy hardware (mikroprocesor) —
pameétove a Casové pozadavky
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Simulacni metody MIL, PIL, HIL

................................ dlbemEce
- HIL — Hardware In the Loop — W “asPace
- Obdobny princip jako metoda PIL -
- Vyuziti vstupné/vystupnich karet . )
- Generovani vstupu do testovaného fidiciho systému ¢
Vizualizace
- Vystupy RS vstupuji do simulaéniho modelu a [ Smjﬂjf,_a; ]

vyhodnocuji se odezvy
- Umoznuje kompletné otestovat ridici systém

- Posledni stadium pred vyvojem prototypu
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APLIKACN| PRIKLAD — PARAMETRIZACE
PRUMYSLOVEHO RS HNC 100

*Prumyslovy Cislicovy regulator pro fizeni
hydraulickych pohonu
» VVybaven vhodnymi regulatory pro regulaci

»  polohy
» rychlosti
> tlaku (sily)

*Programovani a sefizeni regulatoru pomoci
pripojeného pocitaCe

0OuT 9-16

@ X1.2

HNC100
®
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HNC100 SERIZENI POMOCI SIMULACE
HARDWARE IN THE LOOP
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SERIZENI REGULATORU POMOCI HIL SIMULACE

Sefizeni regulatoru pro hydraulicky pohon zkuSebniho stavu
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Vlastni frekvence valce v zavislosti na poloze pistu , 7
Hardware in the Loop, PT1 regulator
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\V/yvoj mikroprocesorového RS - Rapid prototyping

Tradi¢ni pristup @Fld.
prototyping

- Urychleni a zefektivnéni , Navrh

, = wr gs _» , o > Na\_/rh algoritmu a
vyvoje fidicich systemu algoritmu prototypovani
pomoci simulace ( vyuziti metod
MIL, PIL, HIL) a softwarového a Vol software

hardwarovéeho reseni a hardware

A\ 4

A 4 A 4

- Snizeni pocCtu vyvojovych
prostiedi (software) Rl Rlibdins

= Vyuziva automatické generovani kédu

= Zachovava primou vazbu mezi simulacnim modelem
a cilovou aplikaci
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Hardwarove prostredky plattormy dSPACE

- Poskytuji zna¢ny rozsah vykonu od
jednodeskovych (DS1005, DS1006) po
multiprocesorove sestavy -

- Procesorova karta provadi real-time vypo¢et

- DS1005 vyuziva architekturu PowerPC s
frekvenci jadra 1GHz

- Komunikace s dalSimi vstupné/vystupnimi
kartami (DS2211)

- Analogove vstupy/vystupy

- Digitalni vstupy/vystupy

- PWM vystupy

- PWM vstupy — méfeni periody a prac. cyklu

- Vystupy pro generovani obdelnikového signalu apod.
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Vyvoj fidicich systému
HW in the Loop Simulation

- Internal Combustion - Anti-Block Braking System
Engine Control Unit (ABS)

Control & Animation
dSpace DSP

PC based
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Tvorba ridiciho algoritmu v prostredi Matlab/Simulink
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Matlab/Simulink — generovani kddu pro
cilovou platformu dSPACE

Real-Time

Workshop

Target files _ Hydraulic.rt
(*.tlc) —» Target Language Compiler [&—— ydrauliC.rnmw

Vyuziti S-function — programovani v jazyku C
(pfehledna realizace podminek, pfepinacu, atd.)

l

l

Vystupni kéd pro

Make file
(*.mk)

Vygenerovany
kod

. — cilovou platformu
dSPACE
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Rizeni hydraulického pohonu

Vystupy

> >
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ControlDesk — vizualizace a ladéni

parametru

- Zasahy do fizeni pohonu

- Ladéni parametru za

chodu

- Sledovani odezev
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= Knihovna nastroju
Instrument Selector

= Snadny pristup k
proménnym Simulink
modelu

= Nastroje pro zachytavani

dat
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Shrnutl’v— charakteristika soucasného stavu
vyvoje RS s podporou platformy dSPACE

- Jasné definované standardizované postupy —
zavedeni novych simulaénich metod

- LepSi organizace vyvojove faze

- Zvyseni efektivity

- Redukce rutinnich pracovnich €innosti

- Zabraneni chybam

- Moznost ladéni za chodu zarizeni
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Zaver

« Simulacni modely — vyznamny nastroj pro efektivni
navrh Fidicich algoritmu

e HIL simulace — vyuziti pfi navrhu a serizeni ridicich
algoritmd primyslovych RS

* Vyvoj ridiciho algoritmu v simulacnim programu —
prenos do cilové HW platformy

 dSPACE - vyuziti pro vyvoj fidicich programu, Fizeni a
vizualizaci fizenych systému - zkuSebnich stavu
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Vyvoij fidicich algoritmu hydraulickych
pohonu s vyuzitim signalového
procesoru dSPACE

Dekuji za pozornost ...
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