Instrukcja uzytkowania modeli symulacyjnych

Modele symulacyjne zostaty przygotowane w programie GeckoCIRCUITS. Do ich uzycia nie jest
niezbedne posiadanie ww. programu, jednak konieczne jest zainstalowanie w systemie srodowiska
uruchomieniowego Javy (JRE), dostepnego pod adresem: http://java.com/download/

Pobranie modelu symulacyjnego

Aby pobraé¢ model symulacyjny, nalezy klikng¢ jeden z odnosnikéw w zaktadce Kurs

podstawowy > ¢wiczenia lub Kurs zaawansowany > ¢wiczenia. Spowoduje to wyswietlenie okna
zapisu pliku na dysku. Pobrany w ten sposdb plik z rozszerzeniem .jar otwierany i uruchamiany jest w
srodowisku JRE.

Budowa modeli symulacyjnych
Wszystkie modele zostaty przygotowane wedtug tego samego wzorca. Okno kazdego modelu sktada
sie z czterech czesci:

1. Scopes — elementy stuzgce do prezentacji wynikow symulacji,

2. Electrical Drive — schemat czesci elektrycznej (silnopradowej),

3. Signal Measurements & Estimation — bloki pomiarowe oraz estymatory wielkosci
niedostepnych pomiarowo,

4. Control System — uktad sterowania.

Przeprowadzenie symulacji

Po otwarciu pobranego pliku nalezy z menu wybrac polecenie Simulation > Init & Start. Spowoduje to
uruchomienie obliczen, ktérych procentowy postep wyswietlany bedzie w gérnej czesci okna JRE. Po
zakonczeniu procesu symulacji pojawi sie stosowny komunikat (Stopped after ... [s]).

Wyniki symulacji prezentowane sg po kliknieciu odpowiedniego elementu z obszaru Scopes. Przebiegi
czasowe charakterystycznych wielkosci fizycznych podzielone sg na kategorie: Control Signals
(sygnaty sterujace), Mechanical Signals (wielko$ci mechaniczne), Electrical Signals (wielkosci
elektryczne) oraz opcjonalnie Space Vectors (wektory przestrzenne).

Zmiana warunkdow symulacji

Wiekszo$¢ modeli symulacyjnych zawiera uktad sterowania pracujgcy w zamknietej petli regulacji.
Wielkoscig wejsciowa dla uktadu sterowania moze byé predkosé obrotowa, moment
elektromagnetyczny, moment obcigzenia i inne. Mozliwe jest okreslenie profilu zmian wielkosci
wejsciowej w czasie. Stuzy do tego blok speed_prof znajdujacy sie w sekcji Control System (zadawanie
predkosci) oraz opcjonalnie load_prof znajdujacy sie w sekcji Electrical Drive (zadawanie momentu
obcigzenia). WielkosScig zadang dla bloku profilu jest warto$¢ znamionowa danej wielkosci fizycznej.
Po kliknieciu bloku profilu mozliwe jest okreslenie nastepujgcych parametrow:

e v0—wartosc poczgtkowa sygnatu,

e t1—chwila czasowa skokowej zmiany sygnatu,
e v1—wartosc sygnatu od chwili t1,

e t2 —chwila czasowa kolejnej zmiany sygnatu,
e v2—wartosc sygnatu od chwili t2.

Chwile czasowe t1 i t2 okreslane sg w sekundach, natomiast wartosci v0, v1 i v2 to mnozniki wielkosci
wejsciowej (znamionowej). Po dokonaniu zmian w bloku profilu konieczne jest ponowne



uruchomienie symulacji. Analiza otrzymanych wynikdw mozliwa jest w trakcie oraz po wykonaniu
obliczen (zakoriczeniu symulacji).



