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Chtel bych modelovat a simulovat chovani systemu ...

Modelovany systém

Dynamicky systém Udalostmi rizeny systém
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Chtel bych modelovat a simulovat chovani algoritmu ...
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Chtel bych modely a kod ladit a testovat ...
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Vyvoj metodou Model-Based Design
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Matematické modelovani systému

* Popis matematickymi rovnicemi
 Blokova schémata
« Bloky pro:

— spojité i diskrétni systémy

— matematické operace

" . Vytok_z_nadoby - Simulink

_— nellnearlty File Edit View Display Diagram Simulation Analysis Code Tools Help
f cin s %-=-8 O BE-w4OP - F-lw -0 @
— vstupni signaly e I8 i
— grafické vystupy — grafy, ukazatele “
— funkce v jazyce MATLAB nebo C f L
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« Simulink 0
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Fyzikalni modelovani soustav

» Bloky reprezentujici realné prvky
— skladani na zaklade fyzické struktury

— bez zapisu diferencialnich rovnic

Simscape zakladni prvky soustav:

mechanickych, elektrickych,

hydraulickych, ...
Simscape Fluids hydraulické soustavy . o
Simscape Multibody mechanické soustavy ve 3-D ~

. —— . — ey 4;<<_‘;“—“—§
Simscape Driveline prevodova ustroji R 5,414
]

Simscape Electronics elektronické obvody a pohony lee{FRed | |m C
Simscape Power Systems trifazové soustavy a pohony b B "
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Fyzikalni modelovani soustav
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« Bloky reprezentujici realné prvky [ _lL Ly -
— skladani na zakladé fyzické struktury 1910 7 eeoromechancal C)---(7) . %'
— bez zapisu diferencialnich rovnic l ’
Simscape zakladni prvky soustav:
mechanickych, elektrickych,
hydraulickych, ...
Simscape Fluids hydraulické soustavy
Simscape Multibody mechanické soustavy ve 3-D _M_NY\_
»
Simscape Driveline prevodova ustroji
Simscape Electronics elektronické obvody a pohony j_
Simscape Power Systems trifazové soustavy a pohony |-|




Fyzikalni modelovani soustav

« Bloky reprezentujici realné prvky
— skladani na zaklade fyzické struktury

— bez zapisu diferencialnich rovnic

Simscape

zakladni prvky soustav:
mechanickych, elektrickych,
hydraulickych, ...

Simscape Fluids

hydraulické soustavy

Simscape Multibody

mechanické soustavy ve 3-D

Simscape Driveline

prevodova ustroji

Simscape Electronics

elektronické obvody a pohony

Simscape Power Systems

trifazové soustavy a pohony
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Fyzikalni modelovani soustav

« Bloky reprezentujici realné prvky
— skladani na zaklade fyzické struktury
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Hole Frame

End Cap

— bez zapisu diferencialnich rovnic

Simscape

zakladni prvky soustav:
mechanickych, elektrickych,
hydraulickych, ...

Simscape Fluids

hydraulické soustavy

Simscape Multibody

mechanické soustavy ve 3-D

Simscape Driveline

prevodova ustroji

Simscape Electronics

elektronické obvody a pohony

Simscape Power Systems

trifazové soustavy a pohony
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Fyzikalni modelovani soustav

« Bloky reprezentujici realné prvky
— skladani na zaklade fyzické struktury
— bez zapisu diferencialnich rovnic

Simscape zakladni prvky soustav:
mechanickych, elektrickych,

hydraulickych, ...

Simscape Fluids hydraulické soustavy

Simscape Multibody mechanické soustavy ve 3-D

Simscape Driveline prevodova ustroji

Simscape Electronics elektronické obvody a pohony

Simscape Power Systems trifazové soustavy a pohony
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Fyzikalni modelovani soustav

« Bloky reprezentujici realné prvky
— skladani na zaklade fyzické struktury

— bez zapisu diferencialnich rovnic

Simscape

zakladni prvky soustav:
mechanickych, elektrickych,
hydraulickych, ...

Simscape Fluids

hydraulické soustavy

Simscape Multibody

mechanické soustavy ve 3-D

Simscape Driveline

prevodova ustroji

Simscape Electronics

elektronické obvody a pohony

Simscape Power Systems

trifazové soustavy a pohony
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Fyzikalni modelovani soustav

« Bloky reprezentujici realné prvky
— skladani na zaklade fyzické struktury
— bez zapisu diferencialnich rovnic

Simscape

zakladni prvky soustav:
mechanickych, elektrickych,
hydraulickych, ...

Simscape Fluids

hydraulické soustavy

Simscape Multibody

mechanické soustavy ve 3-D

Simscape Driveline

prevodova ustroji

Simscape Electronics

elektronické obvody a pohony

Simscape Power Systems

trifazové soustavy a pohony
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Modelovani automobilovych pohonnych systémiu

- Komplexni modely typickych automobilovych -

pohonnych jednotek T <3 )@L

— komponenty pro simulaci subsystému motoru

Energy Storage Drivetrain Propulsion
and Aucxiliary Drive

— sestavy prevodovek

— trakéni pohony E o= %

— akumulatory a modely fidicich systému

Transmission Vehicle Dynamics Vehicle Scenario Builder

Fv@E

* Vyuziti

— navrhu systému a konstrukénimu dimenzovani

— optimalizace parametru fidicich systému

— testovani metodou hardware-in-the-loop.

 Referencni sestavy

e Powertrain Blockset
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Stavové automaty a ridici logika

« Modelovani stavovych automatu a
ridici logiky

— stavy

— prechody mezi stavy
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- u a OS I File Edit View Display Chart Simulaigsa
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* Intuitivni grafické uzivatelské rozhrani =

Code Tools Help
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[¥a]sF_aircentral » EJAir Controller -
- Animace aktivity v prubéhu simulace ) \
« Plna podpora MBD 2L

o Stateflow

| Speedvalue
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E du: airflow = in(FAN1.0n) + in(FAMZ2.0n);
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Modelovani a simulace systému diskrétnich udalosti

° ” , - Pl sebxampleEntityGeneratelnitialize/Burst * - Simulink — O %
* Knihovna prvku pro analyzu udalostmi
- , , o -ro-B e 4 BE@-E-gOP = N 2@ -
rizenych systemu S I— :
— fronty, serve ry, pi:e p inaée . é Entity Generation and Processing
* Modelovani prichodu entit systémem . —=
- Scope
— procesni zpozdéni, fizeni priorit - S
Customer rIFO s { ) 3 .
¢ Stu d Ie a a n a Iyzy En{tlit}y Generator Entity Queue Entity Server Entity Terminator
— vliv €asovani uloh, dostupnost zdroju >l

« Typické aplikace
— distribuované ridici systéemy a komunikacni sité
— softwarové a hardwarové architektury
— planovani kapacity a rizeni dodavky zdroj
 SimEvents
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