Pneumaticky motor CE107
Tento blok simuluje pneumaticky motor CE107 Obr.1. Tento motor je popsan rovnicemi (1),

(2)
Nejprve nastavte v MATLABu cestu k programu: FILE/Seth Path (tlacitko Add with
Subfolders, zvolte slozku ,,Program*®).

Pv - vstupni tlak -
> o
u - napéti el.motoru klapky &

w (omega) - rychlost (ot/min)
>

X - pozice klapky
>

d1 - napéti brzdy (zatéz)
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Obr. 1 Pneumaticky motor — vstupné-vystupni model

Matematicky model:

0 (ge*x*P *t ~bro-g,*d)]/] (1)
dx N
g &nH (@)
kde

ge — zesileni motoru a klikové hiidele [ot*min™*V™']

X (theta) - pozice ventilu [V]

P, - tlak na vstupu do ventilu [bar]

t, - koeficient ztraty tlaku ventilu [-]

b - koeficient tfeni motoru [-]

o (omega) - otalky motoru [ot*min™' ]

g - zesileni brzdy [ot*T™'*V]!

d; - fidici napéti brzdy [V]

I - setrvacnost setrvacniku (Casova konstanta) [s]

€m - zesileni ventilu [V*T™]

u - fidici napéti ventilu [V]

'T - perioda vzorkovani u realného modelu



Priklad implementace:
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Obr. 2 Schéma zapojeni z MATLAB/SIMULINKu

Vstupni parametry bloku:

Nazev Oznaceni | Doporucena jednotka | PFipustny rozsah
Tlak P, [bar] <0,6>
Napéti u, d; [V] <-10,10>
Rychlost w [ot*min™] >0
Pozice ventilu | x (Theta) [V] <-10,10>




Block Parameters: Pneumaticky motor x|
—pm (mask)
Prieunaticky matar

— Parameters
Zesileni motoru a klilky [ot/min™V] :

[2.3911
Pocatecni otacky <0:1300: [ot/min]:
o

Pocatecni otevreni ventilu =-10;+10 [V]:
o
Zesileni servo-motoru klaply [VA/T]:
[2.1043

Fesileni bredy <2:3= [ot/T™V]:
[2.942

Koeficient tfeni <0;0.2=:

[0.07

Setrvacnost setrvacnikeu (0-1) [s]:
[0.m

Koeficient ztraty tlaku ventilu <0-1= [-]
o8
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Obr. 3 Vstupni parametry bloku

Soubory:

pm.m
BMP\pm2.bmp

SIM\pm_sim.mdl
HELP\pm.pdf

Zdroj:

Ptednasky a konzultace z predmétu Analyza a simulace technologickych procesii
(URP/A7ASP) vyuc¢ovaného na FAI UTB ve Zlin¢€. Diplomova prace - Modelovani,
identifikace a rizeni pneumatického motoru CE107, Sousedik P., 2010
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