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Bevezets

Az elGadas célja bemutatni

@ egy modellalapu fejlesztési modszert,
@ egy modularis, Gjrafelhasznalhaté modellarchitektarat,

e a MATLAB/Simulink altal biztositott funkciok
kiterjesztett alkalmazasat,

@ egy szigor(, kdvetkezetes koncepciét
kalickas forgorészii aszinkron gépek iranyitasi algoritmusainak
fejlesztéséhez.

Az el6adas tartalma:
o Alkalmazott modellek és algoritmusok
@ Implementaciés médszerek és modellarchitektara
@ Implementaciés példa
o

Kovetkeztetések és kitekintés
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Alkalmazott modellek és algoritmusok
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Alkalmazott modellek és algoritmusok

A modellalapi fejlesztés olyan médszer, amely gyorsitja a fejlesztést
és csokkenti a hibak eléfordulasanak valészintiségét. Alkalmazasahoz
sziilkség van a gép és az iranyitasi algoritmus modelljére:

@ Aszinkron gép modellje

e Villamos modell
o Mechanikus modell

@ Mez6orientalt szabalyozasi algoritmus

Ki tek
Irdnyitdsi Aszinkron gép menete
algoritmus modellje >

Referenciak

A szabalyozasi kor egyszer(sitett hatasvazlata
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Kalickas forgérészii aszinkron gép modelljell]

Fesziiltségegyenletek:
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[1] S. Filizadeh, Electric Machines and Drives: Principles, Control, Modeling, and Simulation. Taylor &

Francis, 2013.
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Mez6orientalt szabalyozési algoritmus
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Az indirekt mez&orientalt szabalyozasi algoritmus egy lehetséges
blokkvazlata
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Implementaciés médszerek és
modellarchitektara
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Implementéaciés médszerek és modellarchitektira
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algoritmusainak fejlesztése



Implementéaciés médszerek és modellarchitektira

Az alkalmazott modellarchitektira f&bb elényei:

e A MATLAB/Simulink olyan algoritmusfejleszts eszkozoket biz-
tosit, amelyek hasonléak az objektumorientalt programozasi méd-
szerekhez.

o Kiilonboz8 paraméterfajlokkal kdnnyen adaptalhaté a rendszer
kiilonb6z6 forgogépekhez.

o Az alkalmazott architektiira megkdnnyiti a szoftverkarbantartast.

o Az eszkdzdk biztositjak a beagyazott rendszereken alkalmazhaté
kéd automatizalt generalast.

o A komponensek tébbszérosen ajrafelhasznalhatéak.

o Verzidkezel6 rendszer alkalmazasaval biztosithaté a fejlesztés
kiildnbdz8 lépésihez tartozé komponensek szétvalasztasa.

Horvath Krisztian



Implementéaciés médszerek és modellarchitektira
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Kiilonboz6 valtozatokhoz tartozé komponensek alkalmazasa
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Implementaciés példa
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Implementaciés példa
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A fels6 szintii szimulaciés modell implementaciéja Simulink
kornyezetben
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Implementaciés példa
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Az IFOC algoritmus implementacidja Simulink kdrnyezetben
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Implementaciés példa

A szimulaciés példa soran a refencianyomaték: T, = 1 Nm
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A szabalyozott aszinkron gép villamos nyomatéka, forgérészének
szbgsebessége és pozicidja
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Implementaciés példa
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Az aszinkron gép fazisaramai
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Kovetkeztetések és kitekintés

Horvath Krisztian



Kovetkeztetések és kitekintés

Az el8adason lathattunk
o egy alkalmazast a modellalapi tervezési médszertanra,
e egy modularis, Gjrafelhasznalhaté modellarchitektarat,
@ egy implementéacids példat

aszinkron gépek iranyitasi algoritmusainak fejlesztése kapcsan.

A megkezdett munkat folytatva, a jovébeli kutatasi célok kozt sebesség-
szenzor nélkiili és robusztus iranyitasi prototipus-algoritmusok kidol-
gozéasa szerepel. Az el6adasban ismertetett médszer hatékonyan al-
kalmazhat6 az ehhez kapcsolédé feladatok megoldasahoz.
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Koszonom a figyelmet!
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