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Přehled

1. Vývoj výpočtového modelu

2. Přenesení MKP modelu do prostředí Simulink

3. Identifikace systému

4. Řízení výpočtového modelu



Vývoj výpočtového modelu





Výsledek rozložení teploty

t=0 s t = 900 s



Rychlost [m/s] Teplota [°C]



Pouze teplotní úloha
• Parameter estimation

Input – výsledek z úlohy s laminárním prouděním
Algoritmy:
• BOBYQA
Použití na estimaci geometrie/sítě
• Levenberg- Marquardt
Nepodporuje podmínky
• SNOPT
Podporuje okrajové podmínky





Simulace s prouděním

Teplota [°C]
Rychlost [m/s]

Teplota [°C]



Redukce systému



Redukovaný model

Redukce systému na základě vlastních čísel





Řízení systému



Identifikace systému
• Nalezení přenosové funkce
• Toolbox Systém Identification





Import matic z Comsolu do Matlabu

• Při uložení matic ve workspace lze spoustit i Simulink

State-space

 𝑥 = 𝐴𝑥 + 𝐵𝑢

𝑦 = 𝐶𝑥 + 𝐷𝑢

Descriptor State-Space

E  𝑥 = 𝐴𝑥 + 𝐵𝑢

𝑦 = 𝐶𝑥 + 𝐷𝑢



Kontrola řízení pomocí PID regulátoru



PID controller tunning

P=0.3913, I= 0.001243, D = -5.846



Vložení matic z redukovaného systému



Cosimulace



Co-simulace

Poznámka v případě problému komunikace do Command Window: shareMATLABForFMUCoSim

Metoda Čas

Co-simulace 15 min 19 sec

Import matic 2 sec



Děkuji za pozornost


