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Dokumentacni systém

Pro dokumentaci vytvofenych systémiul a modelt, popripadé
interaktivnich feSenych prikladu.

Navod v anglicting:

Dokumentacni prikazy soucasti zdrojoveho textu
(*.prb, *.mod). Jsou vzhledem ke kompatibilité formou
komentare (text za ,,:““), priCemz:

e text za dvojitou dvojteCkou je upresnéni parametru,
vystupni proménne, podrobnosti interface modelu

apod.

* text za trojitou dvojteckou je vlastni tidici prikaz
tvorby dokumentace, nebo text ve formatu LATEX

Omega0=2PI*50; ::[rad/s] Uhlova synchronni rychlost
soustroji ::: \omega 0 = 2 \cdot \pi \cdot 50


http://home.zcu.cz/~nohac/Dynast/Dokumentace/Dokumentacni_navod/
http://home.zcu.cz/~nohac/Dynast/Dokumentace/Dokumentacni_navod/

Dokumentacni systém

Pro dokumentaci vytvofenych systémiul a modelt, popripadé
interaktivnich feSenych prikladu.

"#2 DYNAST Shell - Altemnatord

Eile Edit Wiew Systern  Analysis  Errars  Eun  Publishing  Preferences Window Help
| |

O~ & EE B B M B b i % R ow | L@

I Alternatorl3
Cregal=ZFPI*50;
Tm=1.6;
Ing=2Z20;

e -E S|
: [rad/s] Uhlowvd synchronni rychlost soustroji i:: hYomega 0 = 2 hedot hWpi Sedot 50 E‘
:: [2] Mechanicka dasova konstanta

pr [MWA] Jmenovity vwykon slternatoru =

| ¥

All open files have been automatically saved

Ln L Cal L

wy=2-7-50 [rad/s| Uhlova synchronni rychlost soustroji

r,=1.6 y Mechanickd ¢asova konstanta

Spe =220 MVA] Jmenovity vykon alternatoru

Omega0=2PI*50; :: [rad/s] Uhlova synchronni rychlost
soustroji ::: \omega 0 = 2 \cdot \pi \cdot 50


http://home.zcu.cz/~nohac/Dynast/Dokumentace/Dokumentacni_navod/
http://home.zcu.cz/~nohac/Dynast/Dokumentace/Dokumentacni_navod/

Dokumentacni systém —
jednoduche¢ prikazy

DYMAST Shell - TestovaciModel

i—

L e

e

Statement

Section caption

File Edit View System Errors  Publishing BRun  Preferences

Window Help
D=~ &

& [ B

EXCI System excitation
TASK Task
: :ORIG Example origin
: 1 VARI Model variables
::SYST System

: :MODEL

Model

1 tASSUM

Modeling assumptions

:tANALY

Model analysis

: :RESUL

Results

1t FURP

Purpose

TestovaciModel

=)

vacl rModel

[
it
]

(=R

i o= = DM
4 B oo
—
=

I m g

]

1S

Hp RN

TestovaciModel ::

X 1! <enter description
¥/ 1! <enter description
P1 = 1, 1! <enter description
B2 = 2: 1! <enter description
enter model body here

OB T

rir<enter model origin herel
ECE:

IKl

CLi{<library>}{TestovaciModel}{}

=

O 0O o0 0

H Hh

11t CONCL

Conclusion

All open files have been automatically saved



Upravy Zobrazeni Okna Napovéda

Soubor

@ @ @ @ % ‘ (&) (&) /1 | @ @ | E ‘ IE' = Nastroje Podepsat Poznamka

Page: 1 Submodel: TESTOVACIMODEL 0

Testovaci Model RL

Assumptions

Jenom zikladni test dokumentaéniho systému

Symbol

Interface
X <enter description of pole/loop>
Y Popis polu modelu

External Parameters
P1=1 <enter description of parameter>
p2=2 Popis parametru modelu

Data

:: Testovaci Model RL
TestovaciModel ::

¥, :: <enter description of pole/loops
¥/ :: Popis pdlu modelu

center E = ;, e ;ent:.er descrtipti;r;doi parameters
= 2; :: Popls parametru elu
11 ORIG
: Vlastni tHlo modelu
li<enter Rl X-Y = 10;
L1 X-Y = 0.1;

EQa;

1<
All open files ha

Origin

Karel Noha¢ KEE, FEL, ZCU v Plzni

Last Update

November 21, 2013




Dokumentacni systém —
jednoduché¢ prikazy

E DYMAST Shell - Obvod1
File Edit View System Analysis Errors Bun  Publishing Preferences Window Help

—

Statement | Section caption D@ -8 me o BB 0E DR s

:::EXCI System excitation "'ﬂ"“’" :
! Zkusebnl obwvod 1
:: : TASK Task i
:::0RIG Example origin
i 11 VARI Model variables
:::5YST System

:: :MODEL Model

1 EDIAGEOM] {1}

:::A550M | Modeling assumptions

:::ANALY | Model analysis

: 1 :RESUL Results

:::PURP Purpose

: 1 : CONCL Conclusion

All open files have been automatically saved S




Dokumentacni systém

Piikaz FIG
. FIG[pripona,Sirka] {nadpis}

Uvedena Sitka je v mm, nebo procentech, pfi vynechani se
bere puvodni. Pomér velikosti stran je zachovan.

Napriklad ve zdrojovém textu souboru problem.prb:
..:FIG][a, ]{Nadpis 1}

Vlozi obrazek ze souboru problema.eps v ptivodni velikosti
..:FIG[,80%]

Vlozi obrazek ze souboru problem.eps v upravené velikosti



Dokumentacni systém

Piikaz DIAGRAM
:::DIAGRAM/Sirka] {nadpis)

Generuje obrazek v EPS formatu dle pridruzencho
vytvofeného schématu a prislusného *.dia souboru.

Uvedena Sitka je v mm, nebo procentech, pfi vynechani se
bere puvodni. Pomér velikosti stran je zachovan.

Napriklad :
..:DIAGRAM[80%] {Nadpis 1}



DYMNAST Shell - Testovaci

File Edit View System

DE-H& ¢

TestovaciModel

Testovacl Mode]
HHHF= =100

Jenom zakladni
- SYVME
i1t DIAGEAMI[] {1}
i FIG
: : INTER
11 EXTE
i 1 PARR
i DATA
1 iCRIG
Karel Moha& KEE
TestovaciModel
Xy <enter descr
il PFonis naln o
Pl = 1, [ohm]
B2 = 2; Fopis
: Vliastni télo mod
Rl X-Y = Pl:
L1 X-¥Y = 0.1;
ECQE;

"

Dokumentacni systém —

ide

lobe Rea

\® TestovaciModel.pdf - Ag

Soubor Ugravy Zobrazeni Okna Napovéda

4

Nastroje

n|= & & | ] -

Podepsat

Poznamka

FERZESH|
I

Submodel: TESTOVACIMODEL

Testovaci Model RL

Page: 1

Assumptions

Jenom zakladni test dokumentaéniho systému

Symbol
s
P1
L1
+
01
Interface

X <enter description of pole/loop>
Y Popis pélu modelu
External Parameters

P1=1
p2=12

[©)] WVnitfni rezistance
Popis parametru modelu

System Parameters

m




Doku
jed

) A o bvod

File Edit Wew System Analysis Errors Bun  Publishing Pre

) A o Proble B ) aklad K ad na oje D A L]

File Edit Wew Place System Analysis Run  Publishing Preferences Window Help

|D@-H&8| 2o B B

FRE:
DO [ |

*: Zku3ebni obwvod 1

11 tMODEL

P EDIAGRAM ] L}
s+ DETE

DI EPLOT [I14}

{1ORIG
*END;

All open files have been automatically saved

|0z -dg|liBroBBRREBER|WO~+F 1 1A

& OBVOD m
*: EZakladni priklad néstroje DYHNLST
: : FORFE

::DESC

-
i

Jednoduchy
Focatednl podminka: Hapéetl na kapacitoru Je 1 V.

Frechodny d&i fefen do 0.1 =ec.
Proble B ) aklad D ad na oje BE
... K
: :EXCI n

obvod buzeny harmonickym napétovyvm zdrojem.

1t ASETM
#*5Y¥S5STEM;
: t:MODEL

: : DTAGRAM[] {}

100 .

|

::DATR

1 1ORIG

=S
ASin(3147TINE)

El 1 = A%*3in(314*TIME) ;
Rl 1-2 = 100;
Cl 2 = 1lmF;

*TR; 111 >

|A

TR O O.1;
PRINT V.E1,
INIT V.Cl1=1;
RUN;

*END;

V.Cl, V.R1;

All open files have been automatically saved




el OBYOD2.pdf - Adobe Reader

soubor  Upravy Zobrazeni Okna Napovéda *
ERBAEE |+ O, WO | @0 @[] ]|HB |80 2| e | o

Page: 1 Example: OBVOD2

Zakladni priklad nastroje DYNAST

Purpose

Description

Jednoduchy RC obvod buzeny harmonickym napéfovym zdrojem. Pocatecni podminka: Napeti na
kapacitoru je 1 V. Piechodny dgj feSen do 0.1 sec.

System
Sites of Interaction

System Parameters

A=10

System excitation
Task

Assumptions

Solution

LS




L OBVOD2.pdf - Adobe Reader E]

Sgubor  Upravy Zobrazeni Okna Napovéda ®

GEEe | ® /2| O | & (= & D | & | @ 2 | Nastroje  Poznamka

Y

Data

*. Zikladni pEiklad nédstroje DYNAST
*SYSTEM;
A = 10;
= A*3in(314*TIME) ;
Rl 1-2 = 100;
1mF;

(]
[y
S8}
1]

Page: 2 Example: OBVOD2

*TR;

TR 0 0.1;

PRINT V.El, V.Cl1l, V.RI1;
INIT V.C1=1;

RUN;

*END;

Origin

Karel Nohaé KEE. FEL. ZCU v Plzni




Dokumentacni systém

Piikaz PLOT

..:PLOT[parameter=hodnota,parameter=hodnota...]

Generuje vystupni graf
dle vypoctenych dat
V souboru *.0

Prislusné parametry
napriklad:

..:PLOT[w=100,h=80]

PARAMETER |VALUE
[ DEFAULT]
w[50] the width of the figure in milimeters
h[50] the height of the figure in milimeters
lot[1] which plot (table) of the output file will be
P displayed, 1 denotes the first table
indep[0] independent quantity, counts from zero
dependent quantities, count from zero; you
may specify more quantities separated by
deps[1] the plus ('+'"), or ranges separated by the
hyphen ('-'), such as '1-5+10' for quantities
1,2,3,4,5 and 10
custom range of the n-th quantity
(quantities counts from zero); » may be
specified as range by two integers separated
range n by the hyphen--range 1s then set for all

quantities in the range; the range
specification has the form lower. . upper,
where lower and upper are constants




Dokumentacni systém

Piikaz PLOT

..:PLOT[parameter=hodnota,parameter=hodnota...]

Generuje vystupni graf
dle vypoctenych dat
V souboru *.0

Prislusne¢ parametry:

imports another plot to the current plot; the
import specification has the form file: plot;
indep, where file 1s the name of the output
file to import from without extension

import (empty string stands for the current file),
plot is the index of the plot (table) in the file
(counts from one), and indep 1s the index of
the quantity to be considered as indepentent
(counts from zero)

grid[yes] 'no' disables the grid

multiple[yes] |'no' disables the Multiple Y mode

common|no] ['ves' enables the Common Y mode

zero[no] 'ves' enables the Zero Offset Y mode

log[no] 'ves' enables the Log X mode

discrete[no] ['ves' enables the Discrete X mode

marks[no] 'ves' enables the point marks

oce[1] sets the density of point marks, the bigger
number, the lower density

title[yes] 'no' disables drawing of the plot title




Dokumentacni systém
Piikaz PLOT

..:PLOT[parameter=hodnota,parameter=hodnota...]

Priklady:
..:PLOT[indep=2,deps=3-6+8-9]
..:PLOT[log=yes,discrete=yes]
..:PLOT[range0=0..1E6,rangel-4=-1..3]
..:PLOT[import=druhy;2;5,deps=1-20]

- Naimportuje soubor druhy.o



[#5 DY 58 0BVOD3. pdf - Adobe Reader M=1E3
Eile Soubor  Upravy Zobrazeni Ckna MNépovéda

0 d% @ Eg) /2 | M | Q- : -+ m ‘ | | = g ‘ |z| Nastroje Poznamka
N 1
: Prubeh napéti na rezistoru v Case:
10+
//\\ //\\ //\\ /\\ /\
1 I N I Y I Y I
\\/ \\/ \\/ VARV
—10 N4 7 oy e =
B | | | | | | | | | 107
0 10 20 30 40 50 60 70 80 90 100
time [s]
B VRI
Origin
Karel Noha¢ KEE, FEL. ZCU v Plzni )

£

8,26x11,60° € >




Dokumentacni systém
Ptikaz SYMBOL
:.:SYMBOL{knihovna}{symbol}{nadpis}

Generuje obrazek v EPS formatu dle pridruzenc¢ho symbolu
modelu v knthovné v *.1br souboru.

Napriklad :
:.:SYMBOL{electric{R_ELE}{Symbol}



Create in

Dokumentacni systém

File type

F-[_1] D:\APP\Dynast\submod:

Filg

i

Title

IIEP DYMAST Shell - TestovaciKnihovna

File Edit View Place Run Preferences Window Help

Tern

Fs'

e olf

|D@-B&|s2Raoc|BRBBR|( v J4aomd et ARQR

TestovaciKnihovna
=

RL

o

Symbol I TestRL

Shortcut | RL

Type I @TestovacModel

Description I Test RL|

Dimension I

All open files have been automatically saved




Dokumentacni systém

[(#5 TestovaciModel.pdf - Adobe l_l_u

:::SYM[ Soubor Upravy Zobrazeni Okna Mépovéda
d% @ @ H % | :f i:f!i:r W ‘ ﬂ | |z| = Nastroje Podepsat Poznamka

L]

T DYMAST She

File Edit Vie
Haﬁv

Submeodel: TESTOVACIMODEL

Testovaci Model RL

Assumptions

Jenom zakladni test dokumentaéniho systému

XEIY

RL

R1

P1
L1

Y

: Vlastni
Rl X-Y = | +
L1 X-¥ 01
EOQ@;

[ Interface

JLI X <enter description of pole/loop=
Y Popis polu modelu

External Parameters




Dokumentacni system — ptiklad

Soubor Upravy Zobra Okna MNapovéda *®

ﬂ@l_/@‘ l-./ﬁ‘— +m‘..‘ |§,)L?|‘ Nastroje | Podepsat | Poznamka

m

Page: 1 Example: ZKOUSKADTP2 |

Pouze demonstrace dokumentacniho systému

Purpose

Pouze demonstrace dokumentac¢niho systému

Description

Popis modelu vychazejici z
examples/ electro-mechanical/ DCmotor3.prb
a submodels/ electro-mechanical/ demotor.mod

*: Pouze demonstrace dokumentaéniho systému

: : : PURP

:Pouze demonstrace dokumentaéniho systému

:: :DESC

:::Popis modelu vychazejici z

:\\examples/ electro-mechanical/ DCmotor3.prb
:::\\a submodels/ electro-mechanical/ dcmotor.mod



Soubor Ugravy Zobrazeni Okna Mapovéda ®

Dokumentacni systém — pii klad

1 ZkouskaDTP2.pdf - Adob

-

@EQD@‘ &./ﬁ‘—+m‘..‘ﬁ|§)@|, Na’strujeiPudepsatiPuzna’mka

Toto je bézny text. i

1

Toto je vycentrované

Toto je tucné. Toto je italika - Sikmé pismo. Toto je podtrzeny text. Zvétseny font a index ,, ;..
Jesté vétsi font a index bez italiky;,gex

Matematické vzorce veetné fecké abecedy a symboli xX¢ % sena+b

Odseky:

e odsek 1.

e odsek 2.
Odseky ¢islované:
L. odsek 1.

2. odsek 2.

:\\Toto je bézZny text.

:\begin{center} Toto je vycentrované \end{center}
:\textbf{Toto je tuéné. }

:\textit{Toto je italika - Sikmé pismo. }
:\underline{Toto je podtrzZeny text.}

:{\bf{ Zvétseny font a index $ {index} $ }}

2\

:{\bf{\large Jesté véts$i font a index bez italiky$

_{\mbox{index}} $ }}



Dokumentacni systém — priklad

Soubor Ugravy Zobrazeni Okna Mapovéda ®
WA = ‘ ) /ﬁ ‘ (=) =) ‘ ‘ — | = Ez | E Nastroje Podepsat Pozndmka
Toto je bézny text. |

Toto je vycentrované

Toto je tucné. Toto je italika - sikmé pismo. Toto je podtrZzeny text. Zvétseny font a index
Jesté vétsi font a index bez italikypgex

index

Matematické vzorce veetné fecké abecedy a symboli \qo sena+b

Odseky:

e odsek 1.
® odsek 2.

Odseky ¢islované:

1. odsek 1.
2. odsek 2.

-

:::\\Matematické vzorce vcetné rfecké abecedy a symboll
:::$ \dot{x} \varphi $

:::$ \frac {a} {b} \cdot c \sqrt{a+b} $

s\




Dokumentacni systém — priklad

7L ZkouskaDTP2.pdf - Adob
Soubor Ugravy Zobrazeni Okna Mapovéda

EQD@‘ &./ﬁ‘—+m‘..‘ﬁ|§)@|, Na’strujeiPudepsati

Pozndamka

-

Toto je bézny text.
Toto je vycentrované

Toto je tucné. Toto je italika - sikmé pismo. Toto je podtrZzeny text. Zvétseny font a index
Jesté vétsi font a index bez italikypgex

index

Matematické vzorce veetné fecké abecedy a symboli xX¢ % sena+b

Odseky:

e odsek 1.
® odsek 2.

Odseky ¢islované:

1. odsek 1.

2. odsek 2.
::\\Odseky:
::\begin{itemize}

e \item odsek 1.
e \item odsek 2.

:\end{itemize}
:0dseky cCislované:
:\begin{enumerate}

: \item odsek 1.
: \item odsek 2.
:\end{enumerate}




Dokumentacm systém

Soubor UgvyZb zeni Okna Napovéda

— priklad

QBFEEOR | Q@ s o@® (]| [HB | & e 2|k

Nastroje Podepsat Poznamka

. 2 2
s xI—COS OCE

1.f=/er:;p {—F/2}dt.

JdP .
—sinv

ot
Vzorec umistény v bézném textu: cp =cp-x

i 5 siné

23‘ +c059

(fl_fz)—(ﬂl—ﬂz)

S S
Sp n]+nz

fﬁﬂﬂﬂ=7ﬂﬂm

':$\51n x 122 - \cos\alpha 272%

::88y =

\int\exp\{-t*2/2\}\,dt.$$

::8$ \frac {\partial P} {\partial t} \sin \vartheta $$
:::Vzorec umistény v bézném textu:

$c_P=c_V \cdot \kappa $

.;$$\frac{1}{2}xA2 + \frac{\sin\theta}{\cos\theta}$$
$$\frac{(\bar{x} 1 -

:\bar{x} 2) - (\mu_l - \mu_2) }{s_p\sqgrt{\frac{l}{n 1} +

\frac{l}{n_Z}}}$$



Dokumentacm systém — pii klad

I@21( uskaDTP2 pdf - Adol

Soubor Ug avy Zobrazeni Okna Napovéda »
&R ZFE = ‘ ¥ fﬁ‘ (=) () ‘ ‘ ) | = EZ | IZI Nastroje . Podepsat Poznamka
- 2 i
Slnx‘l-_COS ai I
=/exp {=F/2}dr. 3
| 0P
—— Sint
i ot
I

Vzorec umistény v bézném textu: cp =cp-x

i 5 siné

23‘ +c059

(X = %) —(u; —15)

1 1
Sp E+E

| / mf(x)dx=ff(x)d\
0

::8% \int 0*\infty £(x)\,dx=\int\limits O0*\infty £(x)\,dx
::% note use of \, to create space before dx




Dokumentacni systém — priklad

1 ZkouskaDTP2.pdf - Adob

Soubor Ugravy Zobrazeni Okna Népovéda

@f}@a@‘i G{ﬁ‘— +“ﬁ|@@|" Nastroje PodepsatiPuzna’mka
x n n n
lim (a+—) -p'(l—p)n-r
lim (a+ Z&p( p)
I
| Va+b#\b—x
I Piiklad textu v neviditelné tabulce
| Ig = Igg + Icpy
1 1 -
25 3 <x< 1
Fx)=9 1 1<x<2
| 0 elsewhere

Piiklad matice v textu ( “ 3 )

| I - . _
:::8$8 \1lim {n\to\infty}\left (at+\frac{x}{n}\right)*n \, \, \,
:::\sum_{r=0}*“n\frac {n}{r} p*r(l-p)~*{n-r} $$
:::88\sgrt[n] {a+b} \neqg \sgrt{b-x}$$

:::P¥iklad textu v neviditelné tabulce
:::{$\begin{array}{1111111111111111}
:::\hspace{10mm}\\*
::I_{B} & =

& & I _{RB}
s & + & I_{CBX}\\
::\end{array}$}



Dokumentacni systém — priklad

Soubor Ugravy Zobrazeni Okna Népovéda ®
@f}@a@‘i G{ﬁ‘— +“ﬁ|@@|" Nastroje PodepsatiPuzna’mka
x n n n

lim (a+—) -p'(l—p)n-r
lim (a+ Z&p( p)
i |
| Va+b#\b—x
I Piiklad textu v neviditelné tabulce
| I = Igg + Icpy
1 1 -
25 3 <x< 1
fx(x)= I 1<x<2
I 0 elsewhere
» ) a b
Piiklad matice v textu ( 4 )
L c

i f X(x) =

:::\begin{cases}

:::\fracl2, & \fracl2 \le x < 1\\

::\frac{x}{2}, & 1 \le x < 2\\

::0 & \text{elsewhere}
:: :\end{cases}

1188

::Pfiklad matice v textu $\begin{pmatrix}a&b\\c&d\end{pmatrix}$



Dokumentacni systém — priklad

Wmix
. E} ENE E% A | *) &) .f5| () 'I' m ‘ . . ‘ | = g | E Nastroje | Podepsat | Poznamka
System |

Sites of Interaction |

System Parameters

K,,=0.04 [N.m/A] Moznost vyuzit fecké symboly v popisu parametri wr
K,=0.04 [V/(rad/s)] Popis parametru 1ze rozdélit do dvou fadek
Druhy tadek

d.=70u N.m/(rad/s)| motor’s rotational damping

R=0.6 Q] armature resistance
L=2m H] armature inductance
J,,=20u [N.m/sz] motor’s armature inertia
J;=40u [N.m/sQ] load inertia

Voo =1 [V] source voltage amplitude

-

:::SYST
:::SITE

:



Dokumentac¢ni systém — piiklad

L ZkouskaDTP2.pdf - Adob

Soubor Upravy Zobrazeni Okna Napovéda *

@ Z B L% | % (& !6| =) (e ‘ ‘ | = 2 | ] Néstroje | Podepsat | Poznamka

System

| Sites of Interaction

System Parameters

K,,=0.04 [N.m/A] Moznost vyuzit fecké symboly v popisu parametri wr
K,=0.04 [V/(rad/s)] Popis parametru lze rozdélit do dvou fadek
Druhy tadek

d.=70u N.m/(rad/s)| motor’s rotational damping

R=0.6 Q] armature resistance
L=2m H] armature inductance
J,,=20u [1\'_m/52] motor’s armature inertia
| J;=40u [1\'.m/52] load inertia
L Voo =1 [V] source voltage amplitude

Kem = 0.04; ::[N.m/A] MoZnost vyuzZit fecké symboly v popisu
parametra $\omega \pi $

Ke = 0.04; ::[V/(rad/s)] Popis parametrd lze rozdélit do dvou
fddek $ \newline $ Druhy fadek

dr = 70u; ::[N.m/ (rad/s)] motor's rotational damping
R =20.6; ::[Ohm] armature resistance

L = 2m; ::[H] armature inductance

Jm = 20u; ::[N.m/s*2] motor's armature inertia

Jl = 40u; ::[N.m/s*2] load inertia



Dokumentacni systém — priklad

Soubor Upravy Zobrazeni Okna Napovéda

.@@U%-|f l.!6|— +m‘..‘ﬁ|@@|, Nastroje | Podepsat | Poznamka
Example: ZKOUSKADTP2

)

Page:

Model

m

Vmax*TRAPEZ(time) Ongﬂ J .
E1 (@ :I———.—[D—@
J_ /77|77 |® Domega
Kem=Kem,La=L,Ra=R,Jm=Jm,Bm=dr

@_[: int_Tsqg Trms
LT Jt 2 T(ABS(int_Tsq))/0.6
z ; energy
: ; int_lsq ; Irms
B2 T(ABS(int_lsq))/0.6

:: :DIAGRAMI[] {}



Dokumentacni system — priklad

Soubor Upravy Zobrazeni Okna Napovéda *

SRR ®@®E]s|@® ]| HB | &

Nastroje Podepsat Poznamka

Page: 3 Example: ZKOUSKADTP2 I

Data

*: Pouze demonstrace dokumentalniho systému

|
|
| *SYSTEM; i
! DEFMAC §
| :: Permanent magnet DC machine
| DCMOTOR A, :: [V] armature-circuit +terminal
| B, :: [V] armature-circuit -terminal
| S, :: [rad/s] machine shaft
H/ :: [rad/e] machine housing
| Kem=1, :: [V¥s/rad] machine electro-mechanical constant
La=0, :: [H] armature-circuit inductance

[
[
Ra=0.1, :: [ohm] armature-circuit resistance
[
[

Jm=0, kg*m**2] armature moment of inertia
| Bm=0; :: [N*m*s/rad] armature-to-housing damping factor
:Model: L

: : :DATA



Dokumentacni system — p klad

ORI Noie | posepe | poansmi

| 107 B M1.Jt [N*m] machine internal torque of M1

Cﬁ

T T T T T T T 1
0.0 0.1 02 03 04 0.3 0.6 0.7
time [s]

:: :PLOT[w=150, h=100, title=no]
Jt S-H = - Kem*1i.Eaa; :internal machine torque

::Jt [N*m] machine internal torque



Dokumentacni systém — piiklad

@zmuskammpdf Adab
Soubor Upravy Zobrazeni Okna Napovéda *
f’t} B @ | ®) st| = & | | — ‘ = 2 ‘ IZI Nastroje Podepsat . Poznamka
H
Page: 5 Example: ZKOUSKADTP2
| 103
| 0.157

o TR

|
0.057
| \
I
H

0.007

N

| —0.10 k

—0.15- B ‘l

\ \ \ \ \ \ \ \
0.0 0.1 0.2 03 04 0.5 0.6 0.7

M omega M Domega
L g
:::PLOT[w=100, h=70, deps=4+5, indep=0, common=yes, multiple=no,
title=no]




Dokumentacni systém — priklad

5| ZkousksDTP2.pdf - Ad
Soubor Upravy Zobrazeni Okna MNépovéda *
ff:l' EdE L% | %+ E/6| =) (g | | & ‘ & g ‘ il Nastroje | Podepsat | Poznimka
H
Page: 6 Example: ZKOUSKADTP2
B omega

| 257

20

157 / \\

™~
L

Ln
1
..—/

10> M Domega
0.157

0.10
i \
0.05 .

0.004 N

—0.057
N\

—0.10

|
|

| I ,
:::PLOT[w=100, h=70, deps=4+5, indep=3, common=no, multiple=yes,
title=no]




Animacni systém

Pro demonstraCI IEiIe Edit View Systern Analysis  Errors | Run  Publishing  Preferences  Window Help

i ’ O = - £y %y Run Analysis &
vytvorenych |“ Dre]smale s g 0| % s e | )8

e OO0 & Run Analysis & Plot :
4 O FRE] By Debu -
systemu a Rumpal : = =)
vysledku

i 1 4
simulaci
Content | Index | Search

11 :FUEF
pre Cho dnyCh % Dolumentacni systém DYMASTU

11 5YET
d W * O - @ Systémové poZadavky Pro spusténi nadstavby oteviete simulagni soubor (.prb) v DYNASTU, a zvolte pifikaz Run

Mo user tools defined

ntaéni systém

6.1 Spusténi programu

PIIEFIG O[14}
eJu. “®: Two Documentation Modes . - Animation Tool. Zobrazl se hlavni okno programu, viz obr. 4. % téta chyili by uZ mél byt
% z:i‘;;z;"ﬂi:zn:;e::;:: User Interface simulaéni experiment spustén (piikazem Run — Run Analysis), a vsledky simulace by

(-4 The WYSIWYG Documentation mode tedy mely byt k dispozici.
=@ VytvaTeni animaci
e 4 SpLELENT programu
(- @ Kresleni statickych obrazkd

Spusténi pfimo

: Fil
Z I‘O Sti’.e di Q\ Definice animacnich pravidel -
p @ Grafické pruky a jefich viastnosti ® 7 ab
L @ Zpracovani animaci * im

DYNASTu.

Put your drawing here |

Napovéda je
rovnez soucasti
nastroje
DYNAST.

BF ~-O-~-L28* -

Obr. 4 Hlavni okno programu

Levy panel zobrazuje seznam objektd v obrazku, pravy panel zobrazuje editaéni oblast.




Animacni systém

MozZno kreslit statické 1 vysledky z vypoctu ovladané prvky.

Soubor Upravy MNapovéda

ST ab
3""3'-“"”9 b‘? 1 2 3 4 5 & 7 8 9 10

-10 a B 4 -2 0 4 B 8

8

B

4

2

| Zde vytvofte va obrazelc

4

-4

B

-8




Animacni systém

MozZno kreslit statické 1 vysledky z vypoctu ovladané prvky.

(| Animaéni nadsts ==
Souber Upravy MNapovéda
QL..‘H ab [J
o > =
=g ] Drawing o 1 2 3 4 5 & 7 8 9 10
DrawingBaox
I:l 9 10 f [ 4 -2 [ 2 4 [ a8
Toolbar
Obrazek
| | F|~-O-~- LA E*H->0"
4 = Spiralshape
) F ArmShape

E DiskSideViewshape
0
FlexibleRodd Add DiskSideViewShape to the Drawing

i} GearShape

-4 “. GroundShape
B M Metershape
& .3 PlanetGearshape

= SpringShape
Metershape




Animacni systém

Objektove prvky maji parametry které lze ovliviiovat.

Show (@) Basic Properties () All Properties

Property
DisksideViewShape

dashGap
i-dashArray
i--dashPhase
endlineCap
i-lineJain
indingRule
lor

wigible
i-aditable

- ----- foreColor

[ 0K ] l Cancel




Animacni system
Objektove prvky maji parametry které lze ovliviiovat.

Show @) Basic Properties () All Properties

Property
DiskSideViewshape

line
F-fineWWidth
i--accurate
E----dashSh’Dke
i--dashGap

E----dash.ﬁ.rray

i--dashPhase 0.0
E----endlineCap B Bust
i-JineJoin & miter
“windingRule +r evenOdd
lor

E----*u'isihle

i-aditable

--fareColor B s
i--shadowColor

--backColor B Cervena

All open files have been automatically saved



Animacni systém

MozZno kreslit statické 1 vysledky z vypoctu ovladané prvky.

-
e I e
Soubor [}plﬂ'-"jl' MNapovéda
@ [TJab > @ O
= Drawing 0 2 4 5 & 7 & 9 10
- [T DrawingBox
Tooll 2 |n 2 4 B @
Smart Shape
] JFUBRG|RLY| |
' ?
®| JF SO~ 4T E e § >0 | l
4
=) Spiralshape
2
1}
I:I:'l|;|f'u::||::| ArmShape to the Drawing
-2 FlexibleRodShape
-4 i} GearShape
e =< GGroundshape
. M Metershape
@ PlanetGearshape
5? SpringShape
= Metershape




Animacni systém

s Dl L

Show (@) Basic Properties All Properties

Property Value

0.0, -0.0
-6.0, -0.0
1.0

.-ghadowColor W ces
line

ilineWidth 525
E----acn:urate
i--dashStroke
E----dashGap
i-dashArray

E----dashF‘hase

i-endlineCap

--fineJoin

‘-windingRule
lor

ieyisible
i--editable
i--foreColor
i--shadowCalor
i-hackColor
badkColor2




Animacni systém

Vytvoreni animacnich pravidel:

Zpét Change Style Ctrl+Z
Znovu Ctrl+Y

Povolit editaci
Kopirovat animaci

Animovat

Animacni pravidla...

Run Realtime Simulation Ctrl+F5

Toolbar
Smart Shape

JFIDERG R LR

F SO S L SO




Animacni systém

Vytvoreni animacnich pravidel:

]

Pravidla

Uprawit
Up
Down

Delete

Grafickeé prvky

obrazit thly v jednotkach: :rat:liénl_.I v:
-] DrawingBox

--I:I:I] DiskSideViewshape

- § ArmShape

Proménng DYNASTU
time [s]

Omega

Uhel

Poloha

CEY R Nahled
' > & [@)]

[ oK ] [ Cancel




Animacni systém

Vytvoreni animacnich pravidel:

E Animacni pra e |

Pravidla

D1.angle=dynast.Uhel[time]

= i P Mahled
Grafické prvky > @ u

obrazit hly v jednotkach: :ral::lia'n]-I - H'J_

-~

m

Promé&nné DYMASTU

time [S] —] ]
Omega

[ oK ] [ Cancel




Animacni systém

Vytvoreni animacnich pravidel:

Pravidla

D1.angle =dynast.Uhel[time]

Al.pl.y=dynast Polohaltime]

Upravit
Up
Down

Delete

_} £ - B Mahled

Grafické prvky > a ”
obrazit Ghly v jednotkach: :radiél"ly' -
=- # Armshape - A1 -

o
[
b

4 [ |
-

[ oK ] [ Cancel




Animacni systém

Uprava animacnich pravidel:

| £ Animaéni pravidla

Pravidia

D1.angle =dynast. Uhel[time]
Al.pl.y=dynast.Paloha[time]
A1.p2.y=dynast.Poloha[time]

Mavy
Upravit

Up

Down

_’ i ‘_ ™ Mahled

Graficke prvky - u
obrazit thly v jednotkdch: radidny -
= ArmShape - A1 =

@ Upravit pravidlo
|A1.p2.y=dyﬂast.PoIoha [h'me]|

| ok || cencel |

Lok ]

[ Cancel




Animacni systém

Test animace

Zpét Change Style Ctrl+Z
Ctrl+Y

Povolit editaci
Kopirovat animaci

Animovat

Animacni pravidla...

Run Realtime Simulation Ctrl+F5




Animacni systém

Test animace



Animacni systém

Dalsi piiklady animaci — Vizualizace Parkovy transformace

Theta=1Pi*Time+ZatUhel;

la=Usa/1e5;1b=Usb/1e5;1c=Usc/1e5;
If=1;

LaFm=0.9;
La0=0.9;
L2=0.3;
Lab0=0.9;
Lff=2;

LaF=LaFm™*cos(Theta);
LbF=LaFm*cos(Theta-2Pi/3);
LcF=LaFm™*cos(Theta+2Pi/3);

Laa=La0+L2*cos(2*(Theta));
Lbb=La0+L2*cos(2*(Theta-2Pi/3));
Lce=La0+L2*cos(2*(Theta+2Pi/3));

Lab=-Lab0+L2*cos(2*(Theta+2Pi/3));
Lbc=-Lab0+L2*cos(2*(Theta));
Lca=-Lab0+L2*cos(2*(Theta-2Pi/3));

FiaS=Laa*la+Lab*Ib+Lca*Ic;
FibS=Lab*la+Lbb*Ib+Lbc*Ic;
FicS=Lca*la+Lbc*Ib+Lcc*Ic;

TokStatorX=FiaS*cos(0)+FibS*cos(2Pi/3)+FicS*cos(-2Pi/3);
TokStatorY=FiaS*sin(0)+FibS*sin(2Pi/3)+FicS*sin(-2Pi/3);

Fia=FiaS+LaF*If;
Fib=FibS+LbF*If;
Fic=FicS+LcF*If;

TokRotorX=Lff*If*cos(Theta-1Pi/2);
TokRotorY=Lff*If*sin(Theta-1Pi/2);

Kd=0.8165; : sqrt(2/3)
Kqg=0.8165; : sqrt(2/3)
K0=0.5774; : sqrt(1/3)

Fid= Kd*(FiaS*cos(Theta)+FibS*cos(Theta-
2Pi/3)+FicS*cos(Theta+2Pi/3));
Fig=-Kqg*(FiaS*sin(Theta)+FibS*sin(Theta-
2Pi/3)+FicS*sin(Theta+2Pi/3));

Fi0= KO*(FiaS+FibS+FicS);

FidX=Fig*cos(Theta+1Pi/2);
FidY=Fig*sin(Theta+1Pi/2);
FigX=Fid*cos(Theta);
FigY=Fid*sin(Theta);



Animacni systém

Dalsi piiklady animaci — Vizualizace Parkovy transformace



Dalsi pfiklady animaci - Kladkostroj

File Edit View Place

System  Analysis  Run

Animacni systém

Publishing Preferences  Window Help

D@ -E&|rme o BBBBERE v 0 ~+F 7t AD|QA|%x|-8

pulleysys

[=[=]=]

¥: Pulley =svstem
#*EYSTEM;
m = 50;

g = 9.81;
rl = 1.5;

Cl Cyv = m;

Fl > J Cy = m*g;
I1 > @Int Ay, vh;
I2 > @Int Cy,vC:
I3 > @Int By, vB:
TELS
51 Cy = 100;
*TR;

TR 0 tf;

BRINT (501) Ry,
INIT yB=yEO,
RUN;

*END;

1<

All open files have been automatically saved

vh, vC,
vh=-5;

=

t: [kg] mas=s of the body

11 [mf=3"2] gravitational acceleration
11 [m]

i [m]
: [m]

radius of wheel 1

radius of wheel 2

initial position of point B
final time

TRRl > Btra tra Av,0,1,0 / -1:
TRAZ > @tra tra 1,By,0,By / -rl/r2;

> Btra_tra By,Cy,0,Cy / -1;

yB, rl, r2, Cy, beta, gama;




Animacni systém

Dalsi priklady animaci - Kladkostroj



Animacni systém

Dalsi pgiklady animaci — SS motor a rozb€hem pres sérii odporu

DCshm

=8

armature inductance

La = 0.012;

Laf = 1.8; field/armature coils mutual inductance
Jm = 1; i [kg.m™2] rotor

Bm = 0.2287; N.m.s/rad] fri

Iami = 16.2; L] rated armatur u nt

Rl = 3.7; ohm] 13t resistor segment

R2 = 1.94; ohm] 2nd resistor sSegment

R3 = 1.02; ohm] 3rd resistor sSegment

R4 = 0.54; ohm] th resistor segment

Vi = 240; ] 1d

tf = B:

If = -I.MET2;

demachl > Eshuntmot 1,0,2,3,5phi,0 / Hem=Laf,La=La,Ra=Ra,
Lf=Lf,Rf=Rf, Jm—Jm, Em—Em;

El 2 = Vi:

EVENT CMEGA1 = ABS(Ia)<Iami:

EVENT CMEGRZ = ABS(Ia)<Iami & CMEGRAIL<1G:

EVENT CMEGA3 = ABS (Ia)<Iami & CHMEGRZ<1G;

EVENT CMEGR4 = ABS (Ia)<Iami & CHMEGA3<1G:

electrical machine starter

R 1 2-4 = R1;

R 2 4-53 = RZ;

R _3 5-& = R3;

R_4 6-7 = R4;

:T = —dcmachl.a;

51 2-4 = (OMEGAl<1G):
52 4-5 = (OMEGAZ<1G):;
53 S5-6 = (OMEGA3I<1G);
54 -7 = (OMEGLR4<1G);

IT=-dcmachl.J;

BI1l phi = Sphi-

*TR; TR 0 tf; :init I.MET1=30.77;

PRINT S5phi, T, Ia, If, phi, CMEGA1l, CMEGAZ, OMEGALZ, CMEGA4;
RUN eps=.1lu;

~END;|

IKl

=




Animacni systém

Dalsi priklady animaci — SS motor a rozbéhem pres séri1 odport



Animacni systém

Dalsi ptriklady animaci — Relé

Vo= 0.12*% (time<0.

EBIEEE
*BYSTEM;

E = 0.07;

xD0O = 0.01;

N = 200;

5 = 1E-4;

k= 102.7;

1= .1;

muld = 4pi*.l1lu;
mar = S00;

m = 0.01;

bs = 0.2; HH

)z

#; Electro-magneto-mechanical relay

i [Chm] winding resistance
ii[m] free position of the movable iron parﬂ
11 [-] numkber of turns

i [m™2] cross-sectional area of magnetic material —
11 [W/m] spring stiffness

i [m] magnetical circulit length

::[F/m] permeability of wacuum

1i[-] relative permeability of material
11 [kg] mass of the movable iron partc
[H.=/m] friction factor

11 [V] input wvoltage

tf = 0.5; ii[=2] time interval

S fem
oB Clo y
glmag 1+ 1
e CmulFmursil -
- gapl
- mul*skD




Animacni systém

Dalsi priklady animaci — Rel¢



