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Opis stanowiska:

Zadaniem modutu przesuwu liniowego jest zamiana ruchu obrotowego serwonapgdu na ruch
prostoliniowy san wedhug dowolnej charakterystyki. Ruch postgpowy san zostaje wymuszony
obrotem $ruby pociggowej. Elektronika sterujaca i zasilajaca umieszczona jest w szafie
sterowniczej. Sterowanie napedem odbywa si¢ poprzez karte kontrolera umieszczonej w szynie
ISA komputera, sterownika dSpace oraz modutu we/wy dSpace, przy pomocy odpowiedniego
oprogramowania zainstalowanego na komputerze PC.

Cel zajeé:

Napisanie programu sterujacego serwonapedem w uktadzie otwartym.

Napisanie programu sterujgcego serwonapedem w uktadzie zamknigtym, ze sprzezeniem zwrotnym.
Identyfikacja modelu, dobranie warto$ci parametrow sterowania.

Realizacja zaplanowanego ruchu.

Wizualizacja zmiennych i kontrola programu sterujacego.

Analiza przebiegu zarejestrowanych sygnatow
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1. Opis stanowiska

Podstawowymi elementami wchodzacymi w sklad stanowiska laboratoryjnego sg sanie
liniowe, serwonaped oraz uktad sterowania. Zadaniem modutu przesuwu liniowego jest zamiana
ruchu obrotowego serwonapg¢du na ruch prostoliniowy san wedlug dowolnej charakterystyki.
Ruch postepowy san zostaje wymuszony obrotem $ruby pociggowej (kulowo-tocznej).

2. Uklad sterowania

W module przesuwu liniowego zastosowano klasyczne rozwigzanie sterowania napgdem.
Silnik wraz ze sterownikiem pracuje w trybie analogowego sterowania predkoscig i
»zarzadzany” jest przez zewnetrzny kontroler czasu rzeczywistego. Ogodlny schemat tego
rozwigzania zostal przedstawiony na rys. 1.

Karta kontrolera
sterownik DKC 01.1z

czasu rzeczywistego analogowym interfejsem
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Rys.1. Schemat uktadu sterowania

Do sterownika serwonapedu jest przekazywany analogowy sygnal sterujacy +/- 10V,
ktory jest interpretowany przez sterownik pracujacy jako regulator predkosci jako +/- ®max



silnika (10V - 2500 obr/min). Petla sprzezenia zwrotnego jest zamknig¢ta w kontrolerze czasu
rzeczywistego (pracujacego jako regulator polozenia), ktory zbiera sygnat potozenia z enkodera
silnika 1 porownuje z warto$cig zadang potozenia. Wyliczany uchyb potozenia stuzy do
wyliczenia i wygenerowania sygnatu sterujacego. Uktad regulacji w kontrolerze pracuje jako
regulator proporcjonalny ze stala wzmocnienia Ky.

Uktad sterowania jest rozbudowany o obstuge dodatkowych sygnatéw cyfrowych, ktore
stuza do realizacji czynnosci pomocniczych stuzacych do synchronizacji i kontroli napedow. Sa
to sygnaty stuzace do okreslania potozenia bazowego napedu oraz sygnaty od czujnikéw potozen
krancowych.

2.1 Karta kontrolera czasu rzeczywistego

Kontroler DS 1103 firmy dSPACE jest kompletnym programowalnym system sterowania
w czasie rzeczywistym. Kontroler jest zbudowany jako jednoptytowy uktad zawierajacy
wszystkie niezbedne uktady wejsScia 1 wyjscia zarowno analogowe jak i cyfrowe. Na rys. 2
przedstawiono widok kontrolera. Kontroler znajduje si¢ w osobnej obudowie. Z komputerem PC
komunikuje si¢ przez specjalng kart¢ montowana w szynie ISA. Kontroler jest wyposazony we
wlasny procesor PowerPC PPC 750GX pracujacy z czestotliwoscia 1 GHz, procesor DSP Texas
Instruments TMS320F240 pracujacy z czgstotliwoscia 20 MHz oraz w 32 MB  pamigci
SDRAM zarezerwowane na program i 96 MB pamigeci SDRAM zarezerwowane na dane i
komunikacj¢ z komputerem. Uktad jest wyposazony w m.in. w:
- ADC (16bit): 16 kanalow (multipleksowane po 4 kanaly do jednego przetwornika ADC), oraz

4 niezalezne kanaty, napiecie wejsciowe +/-10V,
- DAC (16bit): 8 kanatéw, napigcie wyjsciowe +/-10V,
- Liczniki: 2 liczniki ogdlne 32bit,
1 licznik probkujacy 32bit,
1 licznik czasu 64bit,
- Przerwania: 20 przerwan, w tym 4 zewngtrzne,
- Wejscia/Wyjscia: 4x8bit, napigcia zgodne z TTL, max prad 10mA na wyjScie
- Enkodery: 6 cyfrowych 24bity, max predkos¢ 1,65MHz;
1 analogowy 32bity, 1 Vpp lub 11pApp, max predkos¢ 600kHz

- DSP: Texas Instruments TMS320F240 DSP, zasoby: 16 kanatow ADC, 10 kanatéw

PWM, 2 porty szeregowe

Rys. 2. Karta kontrolera czasu rzeczywistego dSPACE DS 1103



2.2 Teoria sterowania

Kontroler jest w pelni programowalny. Napisany program po zaladowaniu do kontrolera jest
autonomicznie wykonywany w czasie rzeczywistym. Wszystkie sygnaty wychodzace z
kontrolera sa wyprowadzone do zewnetrznego terminala do ktdrego podigcza si¢ wszystkie
uktady zewngtrzne (rys. 3).

Rys. 3. Widok terminala

Karta DS 1103 pracuje w czasie rzeczywistym z zadanym krokiem At. W kazdej chwili
czasowej ti wylicza sygnat sterujacy i, ktory jest zadawany w czasie At. W chwili ti nalezy
wygenerowac sygnal sterujacy wj staty dla czasu At, ktory jest okreslony zwigzkiem:

1 z R
i At (q|+1 ql ) (1)
o, =K, g,

gdzie: qf - rzeczywiste potozenie katowe napedu w chwili tj,

0,1 - zadane potozenie katowe napedu w chwili ti+1,
Ky — stata regulacji,
ei — uchyb regulacji dla czasu ti.



Tak wyliczany przez kontroler DS 1103 sygnat sterujgcy wi powinien zapewni¢ realizacje ruchu
nap¢du po zadanych punktach °. Ze wzgledu na btedy realizacji analogowego sygnaly wi oraz
bezwladno$¢ sterownika napedu (pracujacego jako regulator predkosci) i dynamike uktadu
naped porusza si¢ z btedem Ag. Uklad sterowania wylicza sygnat sterujacy wi w kazdym kroku
bazujac na rzeczywistym uchybie e; . Btad Ag jest uwzgledniany w wyliczeniu tego sygnatu i jest
korygowany na biezaco. W chwili ti btad realizacji trajektorii Agi mozna okresli¢ wzorem:

~q=q'—f @

gdzie: qf - rzeczywiste potozenie katowe napedu w chwili tj,

0; - zadane potozenie katowe napedu w chwili t;.

Rzeczywisty sterownik napedu jest sterowany analogowym sygnalem —10V < Ui < +10V, ktéry
jest interpretowany jako sygnal —omax < ®i < +omax. Enkoder mierzacy polozenie watu jest
zamontowany na silniku, a wartosci q° odnoszg si¢ do watu za przektadniag. W zwigzku z tym
nalezy dokona¢ przeliczenia wartosci ®i na sygnat U [V] uwzgledniajacy przetozenie
przektadni:
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p z _r
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gdzie: 10V — maksymalna warto$¢ sygnatu w woltach,
Ip — przetozenie przektadni,
At — czas probkowania,
®max — predkos¢ maksymalna napedu.

2.3 Program sterujgcy

Karta DSP 1102 jest programowana przy pomocy oprogramowania SIMULINK®
systemu analizy matematycznej MATLAB®. Dostep do zasobow kontrolera DSP 1102
(wyjscia/wejscia analogowe 1 cyfrowe, wyjscia enkoderowe, przerwania itp.) jest realizowany
przy pomocy modutow biblioteki RTI (Real Time Interface) firmy dSPACE.

Utworzony logiczny uktad sterowania w postaci blokow i sygnatow SIMULINK’a jest
nastepnie kompilowany do postaci kodu maszynowego dla procesora TI (Texas Instrument)
TMS320F240 karty DS 1103. Tak skompilowany kod jest tadowany do kontrolera, w ktoérym
jest wykonywany w czasie rzeczywistym dla zadanego statlego kroku obliczeniowego.
Przyktadowy program sterujacy realizujacy zadanie regulatora polozenia w postaci blokoéw i
sygnatow SIMULINKA zostal przedstawiony na rys. 4.
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Rys.4. Przyktadowy program sterujagcy w SIMULINK u

Zatadowany do kontrolera program jest wykonywany autonomicznie. Dostep do
kontrolera umozliwiajacy wykonywanie funkcji systemowych (uruchamianie, zatrzymywanie
programu, resetowanie kontrolera, dostgp do sygnatow sterujacych) jest mozliwy za pomoca
oprogramowania CONTROL DESK® uruchamianego w komputerze PC, w ktorym jest
osadzona karta kontrolera. W §rodowisku CONTROL DESK-a mozna utworzy¢ wygodne panele
sterujgce kontrolerem przy pomocy myszy i klawiatury PC.

Na rys.5 zostat pokazany przyktadowy panel sterujacy dla uktadu sterowania dwoma
silnikami.. Panel ten umozliwia wykonywanie nastepujacych zadan: synchronizacja mechanizmu
(najazd silnikbw na mikroprzetaczniki bazowe), startowanie i zatrzymywanie mechanizmu,
startowanie programow realizacji ruchu po zaprogramowanych trajektoriach. Panel umozliwia
wizualizacj¢ sygnatow w czasie rzeczywistym w postaci wyswietlaczy cyfrowych 1 wykresow.
Dzigki panelowi jest mozliwy zapis sygnatldéw w czasie rzeczywistym na dysk PC.
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Rys.5. Widok panelu sterowania uktadu utworzonego w programie CONTRL DESK®



3. Przebieg ¢wiczenia
3.1. Opis programu SIMULINK

Uruchomié¢ program MATLAB, ustali¢ biezacy katalog roboczy (np. D:\student), a nast¢pnie
nalezy przej$¢ do modutu SIMULINK. Zestaw bibliotek programowych (blokow) przedstawiono
na rys. 6. Jedna z bibliotek jest Blocksets&Toolboxes, w ktorej znajduje si¢ blok RTI1103 (Real
Time Interface) umozliwiajacy sterowanie sygnatami karty DS 1103 (rys. 7).
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Rys. 7. Zestawienie bibliotek Simulink’a z RTI DS1102
3.2. Sterowanie w ukladzie otwartym:

Bazujac na blokach modutu SIMULINK nalezy napisa¢ program sterujacy, ktorego
zadaniem jest:
1. Wystawienie stalego sygnalu sterujacego predkoscia obrotowa silnika w uktadzie
analogowego sterowania predkoscia,



2. Odczyt predkosci obrotowej watu silnika na podstawie sygnatow generowanych przez
encoder.
Sterowanie odbywa si¢ w uktadzie otwartym, czyli bez sprz¢zenia zwrotnego. Program ten w
postaci blokow Simulinka przedstawiono na rys. 8.
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Rys. 8. Program realizujacy sterowanie silnikiem w uktadzie otwartym

Do realizacji powyzszego programu wykorzystywane bedg nastepujace bloki biblioteki RTI:
e DS1103DAC — blok 4 wyjs¢ analogowych (sprawdzi¢, do ktérego kanalu jest
podiaczony sterownik silnika)
e DS1103ENC_POS — blok wejs¢ enkoderowych (sprawdzi¢, do ktorego kanatu jest
podtaczony enkoder silnika)

Pozostate bloki to:
e signal — generowanie stalego co do warto$ci sygnatu (wpisana warto$¢ - 0)
e  saturation — blok normalizujacy warto$¢ zadawanego sygnatu (min=-1, max=1)
e gain (Encoder MKDO025)- wzmacniacz pehlnigcy funkcje przelicznika, nalezy
przeliczy¢ impulsy enkoder na jednostki, w ktorych podajemy wartos¢ zadang (np. mm),
potrzebne dane: liczba impulséw/ obrot: 4096, skok $ruby: sprawdzié
e  d1 (du/dt) — czton roézniczkujacy
e gain (ome25) — wzmacniacz ktorego zadaniem jest przeliczanie jednostek predkosci
(opcjonalny)

Po napisaniu zadanego programu nalezy go zapisa¢ w katalogu roboczym. Nastepnie z
menu ,, Tools” nalezy wybra¢ opcj¢ ,,RTW build”. Komenda ta powoduje skompilowanie
programu do postaci maszynowej, po czym nastepuje przestanie kodu do karty DSP1102 oraz
automatyczne wykonanie zapisanego programu sterujacego.

3.3. Sterowanie w ukladzie zamkni¢tym

Bazujac na blokach modulu SIMULINK nalezy napisa¢ program sterujacy, ktdrego
zadaniem jest:
1. Zadawanie sygnatu sinusoidalnie zmiennego sterujacego predkoscia obrotowa silnika w
uktadzie analogowego sterowania predkoscig ze sprz¢zeniem zwrotnym,
2. Odczyt warto$ci zadawanego sygnalu oraz odczyt predkosci obrotowej watu silnika na
podstawie sygnaldw generowanych przez encoder silnika.
Sterowanie odbywa si¢ w uktadzie otwartym, czyli bez sprz¢zenia zwrotnego. Program ten w
postaci blokow Simulinka przedstawiono na rys. 8.
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Rys. 9. Program realizujacy sterowanie silnikiem ze sprz¢zeniem zwrotnym

Program realizujagcy sterowanie w ukladzie zamknigtym w poréwnaniu do poprzedniego
(sterowanie w uktadzie otwartym) musi by¢ uzupelniony o nastepujace dodatkowe bloki:

e Sine Wave — generowanie sygnatu sinusoidalnego o parametrach jak na rys. 10

e Sum — blok sumatora, wyliczajacy uchyb regulacji

e kp —wzmocnienie (stata regulacji kp=0.474)

Rys. 10. Parametry bloku Sine Wave jakie nalezy wpisac.

Po napisaniu zadanego programu nalezy go zapisa¢ w katalogu roboczym. Nastgpnie z
menu ,,Tools” nalezy wybra¢ opcj¢ ,, RTW build”. Komenda ta powoduje skompilowanie
programu do postaci maszynowej, po czym nastepuje przestanie kodu do karty DSP1102 oraz
automatyczne wykonanie zapisanego programu sterujacego.

3.4. Panel sterujacy CONTROL DESK®

W $rodowisku CONTROL DESK-a mozna utworzy¢ wygodne panele sterujgce kontrolerem
DSP1102 przy pomocy myszy i klawiatury PC. Uruchamianie, zatrzymywanie uktadu oraz
pomiary odbywaja si¢ przy pomocy opracowanego w systemie CONTROL DESK® panelu
sterowania. Widok panelu po uruchomieniu programu przedstawiono na rys.11.
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Rys. 11. Widok CONTROL DESK-a po jego uruchomieniu.

Z menu ,, File” nalezy wybra¢ opcje ,, New experiment”, po czym nalezy nada¢ mu nazwe oraz
okresli¢ katalog roboczy (rys.12).
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Rys.12. Tworzenie nowego eksperymentu
W nastepnej kolejnosci z menu ,, File ” nalezy wybraé opcje ,, New ”. Powoduje to pojawienie si¢
podmenu z ktérego nalezy wybra¢ opcje ,, Layout”. Widok ekranu po wykonaniu powyzszych
czynnos$ci przedstawiono na rys. 13. Obecnie program jest w trybie edycji Edition mode W celu
uruchomienia utworzonego programu nalezy z menu goérnego Instrumentation wybraé¢ opcje
Animation mode.
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Rys.13. Widok ekranu CONTROL DESK-a przy tworzeniu nowego eksperymentu

Panel ten umozliwia startowanie i zatrzymywanie programu sterujgcego ruchem silnika
(ikony: start i stop). Panel umozliwia rowniez wizualizacje sygnalow w czasie rzeczywistym w
postaci wyswietlaczy cyfrowych i wykresow jak réwniez zmiane warto$ci zadawanego sygnatu
(Slider). Tworzenie tych elementow odbywa si¢ poprzez ich wybor z bocznego (prawego) menu,
a nastgpnie narysowaniu w oknie Layout. W celu obserwacji zmian wybranej zmiennej np. na
wyswietlaczu (wykresie) nalezy ja wybra¢ myszka i ,,przenie$¢” w pole narysowanego wczesniej
w oknie graficznym wyswietlacza (wykresu). Dla kazdego elementu ,,pod prawym klawiszem
myszy” znajduja si¢ opcje szczegdtowych ustawien parametrow tego elementu. Dzigki panelowi
jest mozliwy zapis wykresOw w czasie rzeczywistym na dysk PC, a sposdb dokonania zapisu
przedstawiono na rys. 14. Przycisk start z prawego okna ekranu powoduje zapis zmiennych na

dysk, przycisk stop przerywa ten zapis.
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Rys. 14. Zapis przebiegu zmiennych na dysk do pliku default.mat
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W celu dokonania analizy przebiegu zmiennych wygodnie jest uzy¢ do tego celu funkcji Matlaba
plot, ale uprzednio nalezy wczyta¢ zapisany plik ze zmiennymi (*.mat) poleceniem load

(rys. 15)

Fle Edt Window Help
DEli=ro |88 R e

» load aaa
» plot{trace_x,trace_y)

i Figue o1 =[ofx]
Fle Edl Window Hep

a

it}

10

0

-10

-0

K| L L L L L L L L L
0 02 04 06 08 1 12 14 16 18 2

Rys. 15. Wykres zmiennych zapisanych z pliku utworzonego w CONTROL DESK-u
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3.

NoO U wN

Procedura uruchamiania silnika

wczyta¢ napisany w SIMULINK’u program sterujacy nalezy, nastgpnie z menu ,, 7ools”
nalezy wybra¢ opcje ,, RTW build”.

wezyta¢ zapisany panel sterujacy CONTROL DESK (Open, New experiment)

wlaczy¢ zasilanie gtdéwne

wlaczy¢ zasilanie 24V

wlaczy¢ zasilanie 230V

wilaczy¢ RF i START

w utworzonym panelu CONTROL DESKa przejs¢ do trybu Animation mode i klikngé
ikonke start

w przypadku zle dziatajacego programu szybko przetaczy¢é dzwigni¢ start — naped
zatrzyma si¢

Rys. 16. Widok panelu zasilania
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4. Przykladowy program z wykorzystaniem dSpace.

1. Utworzy¢ nowy model w SIMULINKu, taki jak na rysunku 17.:

rbi untitled * . l':' =l $1
File Edit View Display Diagram Simulation Analysis Code Tools DSMPBLIE Help
B8 e BEE-EHGOP = ©w e v @ -
Model Browser = untitled
untitled ® untitled v
@
3
= BIT#O..T
Puke Generstor Dsta Type Conversion DST103BIT_OUTE_G0
i «
Ready 100% odel
Rys. 17. Okno programu Simulink
2. Zapisac projekt.

w

Skompilowa¢ model, Code->C/C++->Build
Sprawdzi¢ w oknie gltownym MATLABa czy model jest poprawnie
skompilowany.
W programie ControlDesk tworzymy nowy projekt
5.1. W oknie Add Platform/Device wyra¢ odpowiednia karte, jak na

Add Platform / Device

<

rys. 18.
e

Perform these steps

Define a Project

Define an Experiment

Add Platform / Device

Select Varable Description (a2, dbe, sdf, ..}

Platiorm/device name:
Platform

[] Make platform/device available to other experiments of this project

Supported Platform/Device Types Available Platforms/Devices o
R0 i o convole soerd - L)

i~ D51104 R&D Controller Board -

- MicroAutoBox

: Multiprocessor System

i~ SCALEXIO Processing Unit

L VEOS

MName displayed in experiment
Platform [D5110:3 PPC Controller Board, assigned to 'ds11037

Specify your platform/device here. You can either create a new one or select an existing one
from the project.

[ <Back |[ Mes> | [ Fmsh | [ Camcel | [ Hep

Rys. 18.

Okno wyboru urzadzenia
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5.2.

W oknie Select Variable Description zaimportowac plik z

SIMULINKa o rozszerzeniu *.sdf, * - nazwa zapisanego projektu w
SIMULINKu. Standardowa $ciezka zapisu plikow to:

C:\Users\dSpace\Documents\MATLAB

-
Select Variable Description (a2, dbe, sdf, ...}

(ool ]

Perform these steps:

Define a Project

Define an Experiment

Add Platform / Device

Select Variable Description (adl. dbc, sdf. _)
Select ECU Image File [hew, mat, £19, ...]

untitled. sdf

Impart from file ...

File name: untitled.sdf

File path: C:\Users\dSpace\Documents\MATLAB
File date:  2013-10-08 08:57:13 (UTC)

File type: SDF

< Back. Next >

Finish Help
[

J [ cancel ] |

[ T ——

Rys. 19. Okno wyboru opisu zmiennych

6. Utworzy¢ layout jak na rys. 20 z elementow dostgpnych w rubryce Instrument
Selector po prawej stronie okna.

JojEBLAEN JUaLLnsU) B

File Home Layouting Platforms Postprocessing Automation View
a K| A =) 5] | @ Startimmediate - Invoke Trigger - | Ar Set Bookmark 7 Proposed Calibration ~
2@'s > @O T 5 ° '
=3 @ start Triggered - £/ Trigger Rules A Edit Bookmarks S Refresh Values
Paste Go  Stat  Stop  Go |Reference Working = ata
Online Measuring Measuring Offiine | Page @ stop Recording - g Save Buffer /A Find Baokmark | sets - i Snapshot ™
Clipboard Status Control Recording Bookmark ] Calibration
Project 3% N 1leyout ~ x [Properties - ax
147 Project 03¢ ==
£ pecters @ e
(3 Project Plans 4 Common
] Globa! Data Sets Name Sider_2
33 Variable Descriptions Use custom colors )
- LabelLists coooooaoaoao il Use custom fonts o
L1 Global Devices Selection bordersiyle  Use global -
£ Python Scripts  Border
Ny N WARTOSC BAJTU
= Q Experiment_001 1 Background
-1 Experiment Layouts Captions/Opersting Eleme. &
| b Layoutllay” Pulse Generator/Amplitude|] b Size and postion
20 Hardware Configurations 4 Slider
| ©-% B9 Platform [DS1103 PPC Controller B » Range
5 untitled.sdf Automatic sizZng
{1 Measurement Data Overflow waming a
£ Reports Bands =
121 Failure Simulation " Scale
£ 21 Python Scripts " Side
 Sidebar
OKRES WYPELNIENIE  Range check
4 Variables
Pulse Generator/Period Pulse GeneratorPulseWVidth Platfom/Device name Platfom
Path Mode! Ract/Pulse Generator,
« i v 1000 1000 Vateble name Ampitude
VinteMode Automatic -
Pulse Generator/Period PUlse Generator/PulseWidtn ¥ Incremerts
* o0 = 1000 = Addtional wite variables o connection =
= =  Custom value conversion
< i 0
Variables v EX
[=fel)l untitled.sdf Var.. C Variable Block Platform/Device Description Checked Variables
5
el Model Root [I[E] #e Amplitude Pulse Generator Platform
o EE‘“ T;PE C"t"“’s“’” O ow Pulse Generator Platform
% D‘;:fm;iguo;g_m [I[E] #e Period Pulse Generator Platform
] RTIDats [IE  PhaseDelay Pulse Generator Platform n
) Labels [CIE] #e PulseWidth Pulse Generator Platform
=
Task Info . = R il
‘S Instrument Selector | (57 Properties

(§ Variables | {4 Measurement Data Pool | B Platform,/Device | @ Interpreter | ] Log

fouine T T 1
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Rys. 20. Okno projektu w ControlDesk




7. Aby powigza¢ elementy layoutu ze zmiennymi modelu nalezy w dolnym oknie
Variables odnalez¢ zmienna, ktorg chcemy przypisa¢ do elementu, a nastgpnie
przenies¢ metodg drag and drop na wybrany element layoutu.

Przypisa¢ wszystkie zmienne tak jak na rysunku powyze;j.

Nacisng¢ przycisk Go Online na gorze po lewe;j.

©

5. Blad przy kompilacji w SIMULINKu.

W przypadku wystgpienia bledu ,,RTI Build Error” przy kompilacji modelu w SIMULINKu
nalezy sprawdzi¢ czy sg ustawione wlasciwe parametry, otwieramy:

w oknie projektu simulink --> Code --> C/C++ Code --> Code Generation Options --> Hardware
Implementation

W nim zmieniamy:

Device vendor: Generic

Device type: Custom

Byte ordering: Big Endian

Signed integer division rounds to: Zero

ntitled/Configuration (Active)

Embedded hardware (simulation and code generation)

Device vendor: [Generic | Device type: [custom

Number of bits Largest atomic size

char: 8 short: 16 int: 32 integer: Char

Model Referencing long: 32 float: |32 double: |64

- Simulation Target rative: (32 pointer= [52 1g-p¢

=-Code Generation

Con : E—
Comments. Byte ordering: |Big Endian Signed integer division rounds to: |Zero

Symbols Shift right on a signed integer as arithmetic shift
Custom Code

Debug Emulation hardware (code generation only)
Intarface (e

ace\Documents\MATLAB"

for model: untitled

RTIvariable descri...

error  untitled Simulink  The call to Ri1103_make_rtw_hook, during the before_tic hook genel

l»

o are not i

oK Cancel Help Apply | ‘: ‘
- =

jan 4

Nastepnie wciskamy OK i skompilowac¢ projekt ponownie.
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