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sl/vehslin_param.m

FIZIKAl MODELL

« Egy nyomvonalu linearis jarmimodell (biciklimodell). 2
— Az els6 és hatso tengelyeken 1évl kerékparokat egy-egy l; l
virtualis kerékkel reprezentalja.
— Ajarmd tomegkozéppontjanak helye id6ben allando.
— Ajarmid hossziranyu sebessége allando.
— Ajarmulvaz sikbeli merev test, harom szabadsagfokkal:

R
X

* X hossziranyu (x-iranyu) elmozdulas
sy oldaliranyu (y-iranyu) elmozdulas
s Y fuggébleges tengely koruli (z-iranyu) elfordulas
— A modell paraméterei:
c v hossziranyu sebesség )
. m tomeg x, = v, = const.
| tehetetlenségi nyomaték a z-tengely korul

lr, I, azelsé és hatsé tengely és a tomegkozéppont
vizszintes tavolsaga

* ¢, ¢ azelso és hatso tengelyek kanyarmerevsege
— A modell bemenete:

L) kormanyszog az els6 keréken
— A modell kimenete:

. Y legyezési sz6gsebesség

Yo
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MATEMATIKAI MODELL: MOZGASEGYENLETEK

Oldaliranyu gyorsulas

) __g(cflr+crlf). _< glel, (cf )) gcrl,
70 = =S 50 - (v + I )0 + 60

J(t) = a19(t) + a3P(t) + by16(t)

Fuggolleges tengely koruli szoggyorsulas

mgffr

J(ly + 1)

’mglflr(cf — cr) () — mglflr(cflf + crlr)
Jo(ls + 1) Jo(le + 1)

P () = az17(t) + azzp(t) + b316(¢)

P(t) = — () + 5(t)

« Ajarm( sebessége a foldhoz viszonyitva

Xg = xcos(y) —ysiny),  ys = xsin(y) + y cos(y)
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sl/vehslin_sseval.m

MATEMATIKAI MODELL: ALLAPOTTER REPREZENTACIO

* A mozgasegyenlet matrixos alakban

_j.}_ _a11 0 aq3 0] _y_ -bll-

y 1 0 0 OflY 0

| = 1+ %06  v=
Y az1 0 azz Offy b3 4
b Lo o 1 ollyl Lo

» Linearis idOinvarians allapotter reprezentacio

X = AX + BU, Y =CX + DU

YV ‘a1 0 aq3 O] (D11 0]
y 1 0 0 O 0 0
X=1\"1, U =9, A= , B = , C = , D=0
Y az; 0 azz3 O b3q 1
Y] 0 0 1 0l L0 0]
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sl/vehslin_mdl.mdl

SIMULINK MODELL — ALLAPOTTER ALRENDSZER

X=AX+BU, Y=CX+DU vh
xp

LTI StateSpace 1

>

\/

FeedThroughMatrix

CCJ> ¢ BU o dX é x ] ’C*/ CcX + @
InputMatrix IntegratorState OutputMatrix
X
SystemMatrix
« Gain (erésités) )D} +  Integrator (integrator) | | |||+ Sum (6sszegzd) sum
— konstanssal val6 szorzas — bemené jel integralasa ; — bemen6 jelek 0sszeadasa, )Q
Gain pre— kivonasa
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sl/vehslin_mdl.mdl

SIMULINK MODELL — ABSZOLUT SEBESSEG ALRENDSZER

xg =xcos(y) —ysin(y),  ye = xsin(y) + y cos(y))
dx dx dx G
O F ¥ .—>.1
—’E/. psi g sin_psi > - sin_psi_dx @
e O Mult WG X dy_ G
SelectorPsi Sin -
> B2G 1
™ sin_psi_dy
Mul2
i
X [m]
SelectorDy
X
—» cos_psi_dy
Mul4
cos Ccos_psi
X -
cos_psi_dx >é V_X
Cos dx1 Mul3 dx_G
« Selector (valaszto) J | Trigonometric Function | _ ||+ Product (szorzo) .
— vektor jelb&l adott —1 (trigonometrikus fv.) L — bemend jelek szorzasa,
komponensek kivalasztdsa ~seiscior — sin, cos, tan, ... “Funcion osztasa Product
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sl/vehslin_mdl.mdl

SIMULINK MODELL - TELJES RENDSZER

> 173]| 80.34
EndPosition
Y dx = G dx_G 1 w G O
VelX > v G s | sc "
X ~ | dy G y_G
B2G IntegratorPosition Path
] A
I detia Jaeta " .
Step X
LTI_StateSpace -
« Demux (demultiplexer)
> — vektorjelek komponensekre
R bontasa (demultiplexalas) =
« Constant (allando) ' 1 “> « Step (ugras) *  Mux (multiplexer)
— konstans érték — ugras-fuggveny I" — jelek vektorba foglalasa
B m—— oo (multiplexalas) Mux
« Scope (megjelenitd) J | XY Graph (megjelenitd) (|| |« Display (kijelz6)
— bemend jelek — bemend jelek alapjan . — bemend jel aktualis —
megjelenitése Scope X-Y abra felrajzolasa XY Graph értékének felrajzolasa Display
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MODELL PARAMETEREK

« A Simulink modell paraméterezése manualisan a blokkokra val6 dupla kattintas utan
a paraméter parbeszedablakban torténik. A parameter lehet:

— Literalis konstans értek.
— MATLAB alapértelmezett munkatertletén (Base Workspace) létez6 valtozo.

MATLAB ablakban a Workspace lapon lathaté valtozék, amelyeket a MATLAB Command Window-ba irt
parancsokkal, illetve a MATLAB script-ek futtatasaval hozunk |étre.

— Simulink modell munkateruletén (Model Workspace) létezd valtozo.

Simulink ablakban View > Model Explorer > Model Explorer vagy Ctrl+H segitségével eléhivhato
Model Explorer-ben tekintheté meg a Model Workspace.

Model Workspace valtozo6 Iétrehozhatdé manualisan a Model Explorer-ben.
Model Workspace valtozo létrehozhaté a MATLAB-b6Il programozva is.

A teljes Model Workspace a modell megnyitasakor inicializalhaté MAT-fajlbdl, vagy tetszdleges
MATLAB-kod futtatasaval.
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sl/vehslin_mdl_mdlworkspace.mdl

MODEL WORKSPACE PELDA

« Ajarmi paramétereinek automatikus betoltése, és azok alapjan az allapotegyenlet matrixainak
automatikus kiszamitasa a modell betoltésekor. Minden valtozé a Model Workspace-en fog tarolodni.

& Model Explorer ) I ,
Valtozok |étrehozasa
File Edit Wiew Tools Add Help

3 @ « &8

Search: for Referenced Variables + by System: istlin_md|_callback_mask2/Vehicle_Stlin Update diagram: - {g{ Search

Model Hierarchy @ = Contents of: Model Workspace (only) Filter Contents Model Workspace
4 bi Simulink Root — Workspace data
Column View: Show Details 11 object(s) [~
E Base Workspace
) _ Data source: | MATLAB Code -
4 \Ehatiin mdl ouwoderacy Name Value DataType Dimensions Complexity Min M
[ﬁ Model Workspace ] MATLAB Code:
- - Ha [-B.463672...
i Configuration (Active) ) .
. H e [82.806337... 1 vehstlin param;
E Coae forvenstin_meL_ 2 [A, B c, D] = vehstlin sseval(m,J,v,c f,c r,1L f,1 r);
@ Simulink Design Verifie E c [0o10 3 ' ' ’ — atp VgL _ Lk b '
@ Advice for vehstlin_md s 16.32
B2G Her 1845
LTI_StateSpace Ho 0
L} Path Ha 2230 1
H Lr 1.768
Hir 1.62
HH m 1564
H v 20
Reinitialize from Source
Felttltes MATLAB kod hivassal.
Model arguments (for referending this model):

€| [T | ¥
| |

€| 1 | 3 Contents Search Results

Add simulink.Signal
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FUGGVENY VISSZAHIVAS (FUNCTION CALLBACK)

« A Simulink modell, és benne minden egyes blokk is kepes a szimulacio bizonyos

meghatarozott allapotaiban (modell betoltés elbtt és utan, inicializalaskor, futtatas
utan, stb.) MATLAB utasitasokat vegrehajtani, scripteket, fuggvényeket futtatni. Ezt
a funkciot hivjuk fuggveny visszahivasnak (function callback).

« Ateljes modell callback fuggveényeit a File > Model Properties > Model Properties >

Callbacks fulon erjuk el, mig az egyes blokkokét az adott blokkon jobb egérgombbal
klikkelve a Properties > Callbacks fulon talaljuk.

Tipikus alkalmazasok:

— Paraméterek automatikus beolvasasa, kiszamitasa a futtatas elott.

« Fuggetlen és szimulacionkeént allando parameéterek betoltésehez tipikusan a PreLoadFcn vagy
PostLoadFcn (modell betoltése elbtt illetve utan futnak) hasznalhato.

« Fuggetlen paraméterek alapjan szamolddo egyeb parameéterek, szimulacionként valtozo
értékek betdltéséhez az InitFcn vagy StartFcn (szimulacio elbtt futnak) hasznalhato.

— Szimulacios eredmények automatikus feldolgozasa, kiértékelése a futtatas utan.

« Szimulacios eredmények kiértékeléséhez a StopFcn (szimulacio utan fut) hasznalhato.
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sl/vehslin_mdl_callback.mdl

FUGGVENY VISSZAHIVAS (FUNCTION CALLBACK) PELDA

« Ajarmi paramétereinek automatikus betoltése, és azok alapjan az allapotegyenlet matrixainak
automatikus kiszamitasa a szimulacio inditasakor (InitFcn). Minden valtozé a Base Workspace-en

fog tarolodni. s
|Genera1 | Block Annotation | Callbacks

Usage

||| To create or edit a callback function for this block, select it in the callback list (below, left). Then enter
MATLAB code that implements the function in the content pane (below, right). The callback name's suffix
indicates its status: *(has saved content).

Callback functions list: * | Content of callback function: "InitFen”

ClipboardFen vehstlin_param;

v dx CloseFcn [A, B, C, D] = vehstlin_sseval(m, 1, v, c_f, c_r, I_f, |_r)
ContinueFcn
VelX CopyFcn

X DeleteChildFen
DeleteFcn
DestroyFcn
InitFen™
LoadFcn

v Y .‘5[ ModelCloseFcn

MaoveFcn
u
delta |delta | | NameChangeFcn

X OpenFcn

Step ParentCloseFcn
LT|_StateSpace PauseFcn
PostSaveFcn
PraCopyFcn
PreDeleteFcn
PreSaveFcn
StartFcn il

m

[ OK H Cancel ][ Help Apply
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ALRENDSZER MASZK (SUBSYSTEM MASK)

* Az egyes alrendszerek blokkjait un. maszkkal Iathatjuk el.

Az alrendszer maszkolasaval:
— Egyeéni felhasznaldi feluletet tudunk megvalositani: a maszkolt alrendszer blokkjanak sajat
kinézete, paraméter parbeszédablaka, leirasa, segitség szovege lesz.
— Tovabbi egyéni Uzleti logikat (pl. paraméterek alapjan tovabbi értékek kiszamitasa) tudunk
megvaldsitani.
— Elrejthetink az adott alrendszerhez tartozé adatokat.

~
Block Parameters: Vehicle_StLin
Egyedi paraméter parbeszédablak LTI (mask) | 173]]

i

80.34

Single track linear model of lateral road vehicle dynamics. I

Parameters EndPosition

Gross vehicle mass

v [

- ) ‘ iglt-ciick for actions | x G @l
Egyedi megjelenes. Longitudinal velocity -
VelX
v y_G
Cornering stiffness front Path
cf

Cornering stiffness rear

i

»—] cr dy

Center of gravity distance front
I_f

Step

Vehicle_StLin Center of gravity distance rear dpsi
Lr

Moment of intertia about vertical axis

J

delta

Scope

o) G ) [ o EFOP-3.6.3-VEKOP-16-2017-00001




sl/vehslin_mdl_callback_mask2.mdl
sl/vehstlin_icon.png

ALRENDSZER MASZK (SUBSYSTEM MASK) PELDA

« Egyéni kinézet (kép betoltése, port feliratok) megadasa (bal oldalon)
« Egyéni paraméter parbeszédablak és rendszerparaméterek megadasa (kozépen).

» Az allapotegyenlet matrixainak automatikus kiszamitasa a maszkon megadott paraméterek alapjan. A
kiszamolt értékek rejtve vannak, csak a maszkolt alrendszer latja 6ket (jobb oldalon).

Icon & Ports | Parameters & Dialog | Initialization | Documentation| Icon & Ports| Parameters & Dialog | Initialization | Documentation | Icon & Portsl Parameters & Dialog| Initialization | Documentation|
Options Icon drawing commands Controls ki izl s Dialog variables Initialization commands
Block frame image ('vehstlin icon.png'): [ Parameter Type Prompt Name m [, B, C, D] = ...
.Vi;ib|e v- port_label('input', 1, 'delta £'): Edit EH:I %< MaskType= DescGroupVar v vehstlin ssevalim, J, v, ¢ £, c r, 1 £, 1 r}:
Icon transparency port_label(‘output', 1, ! ::}ps‘. R @ Check box A Y= MaskDescription> DescTexdVar cf
' | [\pozetemer Comepnr & B Popu 1 Pammetes  PoromcterGroupVar
Opaque = P : i Lf
i @ Radic button 50 # Gross vehicle mass m
Icon units I_r
Atoscal i) DataTypeStr 30 #2 Longitudinal velocity v ]
utoscale hd = H
L - J Min = # Cornering stiffness front cf S E . .
Icon rotation = ‘ e Egyéni szamitasok elvégzése, az
— - Max Cornering stiffness rear cr .
| Fixed = Y Slider Center of gravity distance fro...|_f eredmenyeket csa,k. az adott
Port rotation ) Egyem megje]enés beallitasa. 48 Dial Center of gravity distance rear |_r alrendszer Iatja'
_Default x| [E Spinbox LB #7 Moment of intertia about ver...]
Preview @ Promote
si = Display -
SN - 1 Group box Egyéni paraméterek megadasa.
[5 Tab
71 CollapsiblePane Drag or Click items in left palette to add to dialog. 4/ Ul LC
Panel Use Delete key to remove itemns from dialog. Allow library block to modify its contents
Unmask ] ’ Preview | OK | ’ Cancel ] ’ Help ] ’ Apply ]

| Unmask || Preview F ok || cancel |[ Help || apply | Unmask | [ Preview oK || cancel |[ Help || apply
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MATLAB BE- ES KIMENET

« A Simulink jelek MATLAB Base Workspace-re vald exportalasa, valamint onnan torténé
importalasa tobbféleképpen is megoldhato.
— Modell szintli be- és kimeneti portok alkalmazasaval.
« A mikodés a Simulation > Model Configuration Parameters > Data Import / Export mentpont alatt allithato be.
— FromWorkspace és ToWorkspace blokkok segitsegével.
* A muikodés az egyes blokkok paraméter parbeszédablakaban allithato be.
* A bemeneti és kimeneti jelek tobbféle formatumban megadhatoak illetve megkaphatoak,
ezek kozul a leggyakrabban hasznaltak, és a portok valamint a From/ToWorkspace blokkok
esetén egyarant hasznalhatoak:

— Tomb formatum (Array).

« Bemenet: matrix, melynek els6 oszlopaban idéadatok, a tobbi oszlopaban pedig a bemenet adott idépillanatokhoz tartozo
ertékei vannak.

« Szimulalt idépillanatok: oszlopvektor, mely a szimulalt idépillanatokat tartalmazza.
« Kimenet: matrix, melynek minden sora az adott szimulalt id6pillanathoz tartoz6 kimenetvektort tartalmazza.

— ld6adattal ellatott struktura (Structure with time).
— MATLAB id6sor objektum (MATLAB Timeseries).
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sl/vehslin_mdl_callback_mask2_inout.
sl/vehstlin_icon.png
sl/vehstlin_input.m

MATLAB BE- ES KIMENET PELDA

« Jel importalas / exportalas modell szintl portokkal.

" P dx dx_ G
dx - dx_G 1 a S - -
Vet Fa A wrvre ¢ 1 7 1%® ouciobalPosition fo Vel:]St lin_1 n put.m .
520 ) IntegratorPosition’ %% Time of simulation

t _start = 0;

t step = 0.1;

t stop = 14;

%% Input data of simulation
% Time data

- delta
InSteeringAngle

¢ D

QutState

Vehicle_StLin1

3 L] L] 1 L]
a1 |t in = (t_start:t _step:t _stop)’';
* Commonly Used Parameters | = All Parameters | — - - -
o o o o
% Steering angle excitation data
Select: Load from workspace
f)zlt\;e;mporUExport [ = [t_l-n’ u_in] [w = u_l n = ( 1 / 1 8@ * p 1 ) * e o o
> Optimization Initial state: | xInitial .
> Diagnostics ( ( t 1 n > 2 ° @ ) - e o o
Hardware Implementation Save to workspace or file —_
Model Referencing . *k 3
Simulation Target [ Time: ot ][ [ ]] ] 2 ( t_l n > 7 i 6 ) + e oo
> Code Generation [ states: ¥out Format: |Array ~ .
Output: y_out ] ( t_l n > 1 2 ° e ) ) )
[7] Final states: xFinal Save complete SimState in final state
[7] signal logging: logsout Cenfigure Signals to Log...
[7] Data stores: dsmout -

H Cancel H Help Apply EFOP-363'VEKOP-16-2017'00001




AUTOMATIZALAS 1

« Simulink modell megnyitasa: open_system fuggveény
open_system(md1lName)
mdIName: a modell neve
« Simulink modell bezarasa: close_system fluggveény
close_system(md1lName)

mdIName: a modell neve
«  Simulink modell szimulaciodja: sim fuggvény
sim(md1lName)
mdIName: a modell neve

« Simulink modell vagy blokk paraméter értékének lekérdezése: get_param fuggvény
parameterValue = get_param(objectName, parameterName)

objectName: a modell neve vagy a blokk teljes elérési utja a modellen beldl
parameterName: a lekérdezni kivant paraméter neve
parameterValue: a lekérdezett paraméter értéke

« Simulink modell vagy blokk paraméter értékének beallitasa: set_param fluggvény
set_param(objectName, parameterName, parameterValue)

objectName: a modell neve vagy a blokk teljes elérési utja a modellen beldl
parameterName: a beallitani kivant paraméter neve
parameterValue: a beallitani kivant paraméterérték
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AUTOMATIZALAS 2

« Simulink aktualis aktiv modell neve: bdroot fuggvény
md1lName = bdroot

mdIName: az aktualis aktiv modell neve

« Simulink aktualis aktiv blokk elérési utvonala: gcb fuggveény
blkPath = gcb

blkPath: az aktualis aktiv blokk elérési utvonala

* Adott nevi Simulink modell be van-e toltve: bdIsLoaded fuggvény
isLoaded = bdIsLoaded(mdlName)

mdIName: a modell neve
isLoaded: a modell be van-e téltve a memdriaba, vagy sem (true/false)
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sl/vehslin_mdl_callback_mask2_inout.mdl

AUTOMATIZALAS PELDA L veretiin oo

sl/sim_vehstlin.m
sl/plot_vehslin.m

% sim_vehstlin.m
%% Simulate model
mdl = 'vehstlin mdl callback mask2 inout';
% Load model if necessary
if ~bdIsLoaded(mdl)
open_system(mdl);
end
% Set stop time of simulation according to input
set _param(mdl, 'StopTime', num2str(t _in(end)));
% Save model
save_system(mdl);
% Run simulation
tic;
sim(mdl);
toc;
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MEGOLDOK ES BEALLITASAIK

 Allandé Iépéskozi megolddk
— Az integralasokat alland¢ id6lépéssel vegzik el.
— El6ényUk hogy minden adatsor pontosan reprodukalhato, illetve a szimulacids eredmények kiértékelése egyszeribb lehet.

— Hatranyuk, hogy tul kicsire valasztott idlépés esetén a szimulacio lassabb, tul nagyra valasztott idélépés esetén pedig
pontatlanabb lesz.

— Integratort nem tartalmazé rendszerben: discrete
— Nem merev (non-stiff) megolddk: odel , ode2, ode3, ode4, ode5, ode8
— Merev (stiff) megoldo: odel4x
— Beallithaté a megkivant fix id6lépés (Fixed-step size) értéke.
« Valtozo Iépeéskozi megoldok
— Az integralasokat valtozd, a megoldas lefutasahoz igazitott id6lépéssel végzik el.
— ElényUk, hogy a fejlett és hatékony megoldok altalaban valtozo 1épéskoziek, a szimulacio gyorsabb lehet.

— Hatranyuk, hogy az egyes szimulaciok eredményei egymassal kozvetlentl nem 6sszehasonlithatdak, hiszen két jel
O0sszehasonlitasa csak akkor lehetséges, ha az értékek azonos id6pillanatokhoz tartoznak.

— Integratort nem tartalmazdé rendszerben: discrete
— Nem merev (non-stiff) megoldok: ode23, ode45, odel113
— Merev (stiff) megoldok: odel5s, ode23s, ode23t, ode23tb
— Beallithatd a javasolt kezdeti id6lépés (Initial step size), a megengedett minimalis (Min step size) és maximalis
(Max step size) id6lépés, valamint a toleralhaté hiba relativ (Relative tolerance) és abszolut (Absolute tolerance) értéke.
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MEGOLDOK ES BEALLITASAIK PELDA

Ll It
iﬂ Configuration Parameters: vehstlin_mdl_callback_mask2_incut/Configuration 1 IEEIQ
% Commonly Used Parameters | = All Parameters | i
Selact: Simulation time
Solver Start time: 0.0 Stop time: 14
Data Import/Export
> Optimization Solver options I
I Diagnostics
Hardware Implementation Type: |Variable-step '] Solver: [ode45 (Dormand-Prince) -
Model Referencing
Simulation Target * Additional options
I Code Generation
> Coverage Max step size:  1le-3 Relative tolerance:  1e-3
Min step size:  1e-4 Absolute tolerance:  1e-6
Initial step size: 1e-3 Shape preservation: |Disable All -
Mumber of consecutive min steps: 1
J- OK ] [ Cancel ] [ Help Apply
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HIBAKERESES

« A Simulink modell blokkdiagramjan tovabb informaciok jelenithetéek meg az alapértelmezett
nézethez kepest:

— Jel dimenzi6: Display > Signals & Ports > Signal Dimensions

— Port adattipus: Display > Signals & Ports > Port Data Types

— Jel értékének kijelzése a jelre klikkelés esetén szimulacié kozben:
Display > Data Display in Simulation > Toggle Value Labels When Clicked

« Egy Simulink jelen jobb egérgombbal kattintva a jel a forrasaig vagy céljaig kiemelhet6.

— Jobb klikk > Highlight to Destination / Highlight to Source

— AKkiemelés tetszbleges helyre jobb egérgombbal kattintva és a Remove Highlighting opciodt valasztva
megszuntethet6.

« A Simulink modell szimulacidja pillanatnyilag megallithato tetsz6leges idépontban, vagy
jelértekektdl fuggob toréspontok alapjan. A modell futtatasa ezutan egyszerlen, vagy akar
lépésenkent is folytathato.

— A pillanatnyi megallitas idépontja a Simulation > Stepping options menuben allithato be.

— Jelértéktdl fuggd toréspont az adott jelen jobb egérgombbal kattintva és az Add Conditional Breakpoint opciot
valasztva allithat6 be.

— A modell futtatasa a Simulation > Run / Continue / Step back / Step forward / Stop menupontokkal végezhet6 el.
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HIBAKERESES PELDA

13.5)| 24.71
. 2
Adattipus kijelzése.
EndPosition
| ——
‘ " T ouble T
v
dx l S | 4 |double (2) O
VelX L @ ouble s s G
X '1 be dy G
TTBIG IntegratorPosition Path
-
ouble [ Pause simulation when time reaches 5 J B
v Y Jel dimenzié kijelzése ay [ Specify the times after which sim
j double 0 double Jouble T ¥
delta |delta |  [double @4) ~ y |
Step X double
LTI_StateSpace dpsi |
Jouble
Jel kiemelése. psi |
defta |
Scope
> 49.79)| 2.156
EndPosition
v P dx dx_G
L dx 1 x G
VelX 19.8 s s G
X dy G -
X » ¥ 3.05 ne
B2G IntegratorPosition Path
Y
Y—>»—
j deta Tdeta "
elta | delta X
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« Veégrehajtasi sorrend

— A Simulink a modellben talalhaté fuggéségek alapjan automatikusan meghatarozza az egyes blokkok
végrehajtasi sorrendjét.

— Ha valami miatt az automatikus végrehajtasi sorrendbe bele szeretnénk avatkozni, azt az adott blokkon jobb
egérgombbal klikkelve a Properties > General fulon, a Priority mez8ben tudunk megadni egy prioritas szamot.
Ez a szam minél kisebb, a blokk prioritasa annal nagyobb, és a blokk annal hamarabb hajtédik végre.

— Ha a beallitott egyéni prioritasi sorrend sérti az adatfuggbségeket, akkor hibalizenetet kapunk.
* Algebrai hurkok

— Algebrai hurokrol beszélunk, ha a modellben van olyan visszacsatolas, melyben csak olyan blokkok vesznek
részt, melyek kimenete kozvetlenul figg a bemenetuktdl.

— PIl. az alabbi példaban a szorzé blokk kimenetének meghatarozasahoz tudnunk kellene mindkét bemenetének
az ertékét, azonban a b bemenet meghatarozasahoz mar szukségunk lenne a kimenet ismeretére is.

— Az algebrai hurkok megoldasa problémas, hiszen differencial-algebrai egyenletrendszerre vezetnek.

1 o : v > ]
b
Constant a - ; i 16- ,
Multiply Scope EFOP-3.6.3-VEKOP-16-2017-00001



