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Funkční vzorek
Hardwarově akcelerovaný model kompletního pohonu
s asynchronním motorem implementovaný v hradlovém
poli
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I V souladu s platnou metodikou Úřadu
vlády ČR je uplatňován funkční vzorek
„Hardwarově akcelerovaný model kom-
pletního pohonu s asynchronním moto-
rem implementovaný v hradlovém poli“.

I Funkční vzorek vznikl v přímé souvis-
losti s řešením studentského granto-
vého systému SGS-2015-038 a pro-
jektu CIDAM TE02000103.

I Navržený a postavený funkční vzorek
zajišt’uje následující:

– Model je hardwarový akcelerátor
kompletního pohonu s asynchron-
ním motorem, navržený pro řídící
platformu MLC interface.

– Model je navržen v prostředí
MATLAB/Simulink. Implementace
byla provedena v pevné řádové
čárce z důvodu efektivního využití
použitého hradlového pole.

– Model má parametrizovatelnou
přesnost jednotlivých bloků.

– Výpočet modelu běží v reálném
čase a je tedy přímo použitelný
pro ladění řídících algoritmů asyn-
chronního motoru bez přístupu
k fyzickému zařízení.
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