Simulationsmodell:
Inputdaten: X/Y Koordinaten und Kantenlänge des Kastens des Adaptive Tracking
Um das System in Betrieb zu nehmen und erste Simulationsergebnisse zu erhalten gehen Sie bitte wie folgt vor.
1. Starten Sie Matlab 2013b 
2. Öffnen Sie die Datei „SteuerungScitos_4_2
3. Stellen Sie folgende Eingangsparameter ein:
a. Kantenlaenge			-  	Breite des Adaptive Tracking Rahmens
b. SwMax		-	Schwellwert für zu Nah  Wegfahren
c. SwMin				- 	Schwellwert für zu weit entfernt  Hinfahren
d. BildBreite			-	Auflösung des Kamerabildes (Bsp 640x480  640)
e. XPos				-    	Eckpunkt des Adaptive Tracking Rahmens
4.  Starten der Simulation über den Play Button
[image: ]
5. Analysieren der Simulationsergebnisse

a. X/Y Plot - Eingabeparamter  Darstellung von Zpos & Xpos Person
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b. Scope – Antriebsparameter  Darstellung der Motordrehzahlen und Drehrichtungen
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c. X/Y Plot – Position im Raum  Darstellung der Verfahrbewegung des Scitos im Raum
[image: ]
VM:
Verweis auf Dokumentation der Gruppe 3 Nill/Kärcher
[bookmark: _GoBack]
image1.png
Fle Eot View Duply Dsgm Smuision Anshes Code Toos el
B8 o BEEEGOP: @ m m o O-i-
T =
» Pal Steuerungscitos_4_t [Palsteverungscitos_4_1 >
=
(1] <m0 bRy




image2.png
File Edt View Display Diagram Simulation Analysis Code Tools Help

B-E s BeE 40P O o O-|-
e = | Seenngseros 12
b [Pl steverungsatos 4 2 [Palsteverungsatos_4 2 >

a |

(o5

=

1=}

X-Postion

Entfernung Objekt
Eingabeparameter

1736

oz B 01022015




image3.png
L on Ansysis Code Tools Help
@,v@ﬁ»‘\j‘ 219

=)

Toour
les o PO

—~ T 3
< DR s





image4.png
File Edt View Display Diagram Simulation Analysis Code Tools Help

4@ p =@ @ ] O -
S 13
o Btz =

A%
. . Productd
Trigonometric
Function1

Positon im Raum

. . Product6
Trigonometric

Functlon2

1735
01.022015

&
3
Yy
g

= R0 S ey




