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Obsah

m Matematicky model stroje Sliding Star
— Simulink
= Tuhy model
— Simpack
= Tuhy model

= Poddajny model
— Poddajna ramena

m Model rizeni
— Bez kompenzace pretahovani pohonl
— S kompenzaci pretahovani pohond

m Vysledky, porovnani, zaver



Matematicky model stroje
Simulink —
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Matematicky model stroje
Simpack —
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Matematicky model stroje
Simpack —

= Velmi obdobné s tuhym modelem
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Model rizeni
kompenzace pretahovani
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Model rizeni
1 kompenzaci pretahovani
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Zkusebni trajektorie
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= Vychozi bod = koncovy bod
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Vysledky
Pohon 4 motoru bez kompenzace

m Pribéh sil na vozik ¢. 1
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s Nezadouci natocCeni
platformy

m Pribéh zkusel
trajektorie



Vysledky
Pohon 3 motori

= Dopad casoveho
kroku pro vymenu
dat mezi systéemy

m Charakter sil
~1.10°N




Vysledky
Decentralizovaneé rizeni s projekci
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aniihatoeEmi platformy u rizeni .

Prubeh natoceni platformy v case
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Vysledky
Centralizovane rizeni s projekci

Prubeh trajektorie pracowniho bodu v x,y
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Zaver

m Simulace vs. Ko-simulace
= Tuhy vs. Poddajny model

m Simpack, dostupnost, licence

15



