Softwarové simula¢ni prostiedi SimLafet 1.0

I UVOD, OBLAST POUZITI

Uvedeny produkt vznikl jako softwarové prostiedi pro vyuku chovani a principt fizeni pohybovych
podsystémutl pozorovacich a zbraiiovych systémi a vySetfovani vlivu mechanickych a fidicich ¢asti na
jejich chovani.

Prosttednictvim jeho pouziti je mozné pomoci simulaéniho experimentu provadét analyzu a jejich
cilevédomym opakovani citlivostni analyzu a syntézu navrhu fizeni takovychto systéma.

II  POPIS SIMULACNIHO PROSTREDI

Pti vyuce odborniki na fizeni procest s vyuzitim systémil pozorovani, automatického sledovani cild a
s ptipadnou palbou nenavadénymi i navadénymi stielami hraje vyznamnou roli zvladnuti zakladnich
principti konstrukce, pochopeni vlivu jejich parametri — vcetné parazitnich- a vlivu fidicich a
regulacnich ¢asti pohybovych podsystému téchto systémd.

Jako typovy piipad mechanického uspotfadani pozorovaciho nebo zbraniového systému bylo vybrano
klasické dvojosé usporadani efektoru zbranového nebo pozorovaciho systému, tj. mechanicky systém

VoW

se dvéma stupni volnosti okolo dvou ortogonalnich os rotace bézn¢ oznacovany jako uspotadani
azimut — elevace.
Toto uspotfadani bylo zvoleno nejen pro jeho rozsifeni, ale i kvuli faktu, Zze zvoleny systém byl
vytvoren i jako realny a je pfipraven k pouziti pro realné experimenty.
Do mechanického systému byly umysiné zavedeny dopliujici vlastnosti zajistujici obvykle se
vyskytujici parazitni vlivy:

a. Pakovy prevod umoziujici prezentovat vliv téchto prvkl na dynamické chovani.

b. Védome nevhodné konstrukéni feseni spocivajici v nespravném umisténi hmotné setrvaénych
prvki pfimo na motor servopohonu.

c. Nastavitelna vile v pfenosu to¢ivého momentu.
d. Nastavitelna tuhost pfenosu to¢ivého momentu.
Stejné vlivy jsou zavedeny do modelil v simula¢nim prostfedi SimLafet 1.0.

II.1. Simulacni prostiedi pro simulacni experimenty s modelem azimutu

Simulacni prostfedi umoziujici studentu provadét simulacni experimenty s modelem vyukového
zafizeni je na Obr.1.

Student mize pouzitim mysSi ménit parametry modelu a to hlavné parametry kaskadni regulacni
struktury, kterd odpovida redlnému prostiedi ovladani zatizeni.

Soucasti modelu je i kvantovani signali A/D pfevodniky a to jak v amplitudé, tak v Case.
Cilem pouziti simula¢niho modelu jsou simula¢ni experimenty umoznujici

= pochopit princip ¢innosti zafizeni,

= zjistit vliv jednotlivych parametri

= nastavit konstanty regulatord, které budou dale pouzity na readlném zafizeni.

Piiklad vysledku simula¢niho experimentu v azimutu pti zddaném skoku uhlu o = 15° je na Obr.2.

Z vysledku simulace je vidét chovani azimutu pti vhodném nastaveni parametru regulace:
= Rychlost dosazeni pozadované ihlové polohy,
= realn¢ snimana rychlost PMSM,
= jeho proud a
» vzorkovany mechanicky moment
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Obr. 1. Simulacni prostiedi azimutu.
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Obr.2. Vysledek simulacniho experimentu v azimutu.



I1.2. Simulacni prostiedi pro simulacni experimenty s modelem elevace

Simulacni prostfedi s modelem elevace je velmi podobné modelu azimutu. Jeho soucasti je, krome uz
uvedeného, model

= kulickového Sroubu s mechanickymi dorazy jeho pohybu
=  voziku na ném,
= pakového mechanismu.

Obr.3. ukazuje vysledek simula¢niho experimentu pii pozadovaném skoku v azimutu (po ramp¢) na
B = 50°. Pii tak velkém pozadavku dojde uz k dorazeni voziku pouZitého pro pohyb pakového
mechanismu lafetace k mechanickému dorazu (pozadovany pohyb je mimo pracovni prostor zafizeni).
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Obr.3. Vysledek simulacniho experimentu v elevaci.

III ZAVER

V situaci, kdy neni v podminkach ceské republiky realny predpoklad smysluplného uplatnéni
vysokoskolsky vzdélanych odbornikii na navrh, konstrukci a syntézu metod fizeni pohybovych
podsystémutl pozorovacich a zbraiiovych systémi, ale je potieba zvladnuti jejich chovani tak, aby bylo
mozno fidit efektivni vyuzivani existujicich systémt v ulohdch spojenych s pasivni ¢i aktivni
ochranou realného prostoru, se ukazuje jako uZzite¢né vyuziti simulovani jejich chovani a zvladnuti
vlivu jednotlivych parametrd na jejich chovani urcujici efektivitu pozorovaci nebo palebné ¢innosti.

Bylo pouzito principu fyzikalniho modelovani zalozeného na fyzikalnich schématech, coz umoznilo
vyuzit vytvoiené submodely jednotlivych ¢asti a jejich spojeni ponechat simula¢nimu softwaru. Na
téchto principech pracuje nékolik simulacnich softwarovych prostiedi a pro popisované ucel bylo
vyuzito simulaéni prostiedi Dynast', které je snadno dostupné pomoci webové stranky zajistujici
spojeni jeho fesitele s po¢itatem na CVUT v Praze.

Dynast je simulacni softwarové prostfedi umoznujici modelovani a simulacni experimenty s modely
mechatronickych systému, pficemz zadavani problému je zalozeno na mnohopolovych modelech jednotlivych
Casti systému.Vice na www/virtual.cvut.cz/dynastcz/



