Obsah

le Iivod ..o e X e e - 3
2. Modelovanie spojitych dynamickych systémom
pomocou stavovej forinulacie ... ... .. .. .. .. .. .. ...... -. 5
2.1 StruktUra spojitych SyStémoV.. ... ..ccceueceeeeann- 5
2.2 Zostavovanie matematického modelu ....... . 9

dynamického systému
2.3 VySetrovanie zakladnych vlastnosti

dynamickych sSystémoVv ... ... ..o oa e e e aaaaaaaan 12

2.4 Zostavovanie stavovych modelov ..... ... ... ..... 19

3. Simulac¢né modelovanie v jazyku C-SaiP...... ... ... ........ 37

3.1 Popis jJazyka CSMP .o i e i i eceee ccacaaan- 37

3.2 Zakladné typy prikazov jazyka CSMP 360 ............. 42

3.3 Aplikacné modely spojitych systémov...... ......... 49
3.3/1 Modelovanie jednoduchych spojitych

dynamickych systémov v jazyku CSMP 360 ....... 49

3*3.2 Modelovanie nelinearit*____. (.. .. ... ... ....... 51

3*3.3 Modelovanie spojitych a nespojitych

regulacnych obvodov v jazyku CSM?. 53
3*3.4 Modelovanie optimalizacnych uloh
v jazyku Cswp 360 __..... 58
4 _Simulacné modelovanie v jazyku SIMAN _._._._. _____.__._._... .. 62
4.1 Charakteristika jazyka SIMAN ... ... .. i aaaaana- 62
4.2 Spbésob modelovania v jazyku SIMAN........ 63
4*? Popis modelu blokovou schémou .......... 65
4.4 Modelovanie pracovisk v jazyku SIMAN ... ... ... ........ 71
4.5 Modelovanie systému manipulacie

s materidlom ... .. ... .. .. ....... .73
4.6 Aplikacné priklady.... ... .. .. .. ...... ....74
5. Simulacné modelovanie v jazyku GPSS ... ... ... ... ... .... 78
5.1 Popis zakladnych Casti jazykaGPSS*.._ ... .. ... ......... 73
5*2 Popis blokov jJazyka GPSS ... ... .. oo... 79
5*2.1 Bloky popisujluce zariadenia ................. .. 79
5*2.2 Transaktné orientované bloky ......... . ........ 80

5*2.3 Vypoctové objekty a bloky, zabezpeCujuce
spracovanie Statistik .......... 80
5*2.4 Specialne typy blokov ............ 82
5.3 Obmedzenie dizky simulécie ................. 32

5.4 Planovanie experimentov a ziskanie ustaleného
procesu .. ... 83



293

8«5 zakladna 85
5-5*1 ModeloTanie jednokanaloTého
systéinu hropacnej obslulij.. ... - ... ... __.... 85
5-5-2 Modelovanie sériovo pracujucich
obsluznych, zariadeni ....... 87
5-5*3 Modelovanie paralelne pracujucich
zariadeni *****f .. _._.._.. L S 88
5*5*4 Model s poruchou
vyrobného zariadenia ................. 92
5*6 Aplikacné modelovacie ulohy ....._.... R S #H, A
5-7 SimulaCny model r3 vySetrovanie spoTabi ivosti
AVS e *e e . N 32

5*7.1 Struktura automatizovaného vyrobného systému **_.132
5-7.2 Analyza spolahlivosti AVS PR

pomocou analytickej metody *..... e «... 142
5*7*3 Analyza AVS PR pomocou

moce lu v jazyku GPSS ... (.. .. ... ... ... #143

5*7*3*1 Faktorovy pokus .............. 188

5.7.3-2 Viacnasobné korelacna zavislost «**_.*__*197
5*8 Model robototechnologického komplexu **._ e* *eX*¥xx *x*pGg

5*8.1 Struktira Binky V...* .. o *_ .208
5*8.2 Staticky spolahlivostny model RTK e,2l5
5.8.3*1 Plan a realizacia experimentov
a spracovania vysledkov......... .. S .239
*5*8.3*2 Vyhodnotenie citlivostnej .
analyzy a konfrontacie modelov ......... 249
5*B*3*3 Syntéza poznatkov a racionalizacny
navrh projektu ... ._...... FrxAE 260
Prilohy:
1. Standardné numerické atributy.... .__........ *Rox L. 268
2. Prehlad blokov jazyka GPSS...... e X & FFRE_F*_270
3* Oznamy o chybach ... .. ... .. . .. . ... ... . *275
4* Vystupna udaje v GPSS ... .......... S RoL.,*284
5 Popis hlavicky tabuliek GPSS ... ... . _ ... . .. ... .... 287
6 .Popis hlavicky tlace retazcov GPSS ... .. .. ... ....... 288
Literatira 289

Obsah



