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Abstrakt

V clanku sa zaoberame zakladnymi poznatkami o prodMl&&LAB Web Server a
moznostiach jeho vyuZitia. Priblizujeme aj jehoodih a nevyhody nielen zo softvérového
h/adiska, ale hlavne z/adiska prinosu v pedagogickom procese. Uvadzarieviibrané
priklady, ktoré su spristupnené Studentom z#oaieskvalitnenia ich samostadiglanok
priblizuje viziu rozSirenia webovych stranok o 3Busalizaciu pomocou jazyka VRML, ako

prostriedku pre tvorbu virtualnych modelov v prestir Internetu.
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1 Uvod

V dneSnej dobe sa na Studentov, najma technickymmerani, kladu natoé
poziadavky, preto je potrebn&dda vhodné nastrojel'ahtujuce pochopenie preberaného
uciva. PoZiadavka vzdelavania vyplyva aj z neustalypolvacii a vyvoja novych technolégii.

Teoreticky zaklad, ktory je podavany Studentom redpaskach, je z ich strany nie
vzdy spravne pochopenyim sa otvara dodatay pristup k vzdeldvaniu pomocou novych
moznosti, akymi su vzdelavacie programy (softwafdpdernym trendom je vyuZitie
Internetu v procese vzdelavania.

V snahe spristuptiia spopularizova Studentom niektor&asti Wiva z oblasti
kybernetiky, elektrotechniky a mechaniky na Fakuftechatroniky v Tretine, sa v ramci
univerzitného intranetu vybudovali interaktivne weé stranky vyuzivajuce programovy
nastroj MATLAB - Simulink s aplikaciou MATLAB Web &ver (MWS) spolu s potrebnymi
toolboxami (Control toolbox, VRML toolbox, dit).



2 MATLAB W eb Server

MWS umozuje spristupni vopred vytvorené funkcie MATLABuU lokalnemu
pocitactu, ale prostrednictvom webového prehligaaj klientskym péitatom v sieti. K tomu
je vSak potrebné pouzHTTP server, ktory vytvori obsluhujdce rozhraniedn webovou
strankou a MWS. BeZne byva HTTP server a MWS naliogany na rovnakom gdaci.
Takeéto prepojenie oboch serverov predig cely systém pre vyuZzitie v rdmci intranetu aleb

Internetu ako je znazornené na Obr. 1.
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Obr.1: Schéma MWS s HTTP serverom a klientskynmistani

Pre sprevadzkovanie celého systému je potrebnéorytwebové stranky uloZzené
v Specialnom adresari HTTP servera, ktoré odosimpnné zadané vo vstupnom formulari
do MATLABuU na spracovanie. To sa usk&itaje cez rozhranie MWS, ktoré spatne zaSle
vypotitané vysledky, ktoré sa zobrazia na vystupnom éikdm Vysledky je mozné zobrazi
v textovej aj grafickej podobe.

3 Realizovana konfiguracia a vyuzitie MWS

Na Fakulte mechatroniky Tréianskej univerzity A. Dubeka v Tredine je zati$i
MWS vyuzivany v skuSobnej prevadzke v prostredramttu. MWS vo verzii 1.2.1 je
spusteny na opefaom systéme Linux Fedora Core 2. Ako HTTP servgi@a&iva Apache
Web Server 2.0. Cela konfiguracia spolu s MATLABId@se 12.1 je prevadzkovana na
pacitaci Celeron 2 GHz, s opefaou paméou 256 MB.



Hlavnou vyhodou vyuzitia MATLABuU pod opefiaym systémom Linux je zvySenie
systémovej bezgaosti a stability. Nevyhodou je skdtwg’, Ze pre opekamy systém
Windows prindSa MATLAB vé&Sie mnoZzstvo toolboxov.

Webové stranky boli vytvorené v HTML (HyperText Map Language)
a spristupuju vybrané priklady z oblasti kybernetiky, elekémhniky a mechaniky. Tieto
priklady su rozdelené v hlavnom menu stranok dalkon

= tedria riadenia (pozri 3.1),

= modelovanie a simulacia (pozri 3.2),
= elektrotechnické priklady (pozri 3.3),
= mechanické priklady (pozri 3.4).

V jednotlivych  ponukach su realizované vzorové ladlk s jednoduchym
popisom problematiky a s teoretickym zakladom ktivym prikladom.Poméckou je aj
blokova schéma s ozéenymi nazvami jednotlivych premennych (napr. jetwath
zosilneni, vstupov, dt). Student modZe sledo¥vajednotlivé priebehy spravania sa

vySetrovanych modelov s mozmos interaktivnej zmeny jednotlivych parametrov nlade

3.1 Teobria riadenia

V ponuke Tedria riadenia sa zaoberame zakladngnkdiami utenymi pre analyzu
systémov.Jednou zo zakladnych funkcii, ktora je realizovgeafunkciabode(). SIGZi na
vykreslenie Bodeho diagramov. Bodeho diagramy zahéa amplitidovlu a fazovu
frekvertnu charakteristiku, zobrazenu v logaritmickom daieovom systéme. Vypis m-
suboru uéeného pre vypiet a zobrazenie prikladu funkcie bode():

function HTMLout=BodeDg(h)
mlid=getfield(h, 'mlid");

cd (h.mldir);
wscleanup('ml*_bode.jpeg’, 0.1);
B=h.cit;

A=h.jmen,;

s.B=B;

S.A=A;

sys=tf(eval(B),eval(A));
bode(sys);grid on;

pos = get(gcf, 'position’);

set(gcf, 'Position’, pos, 'PaperPosition’, [0.229.10 10]);



drawnow;

s.GraphFileName = sprintf('%s_bode.jpeg’', mlid);
wsprintjpeg(gcf, s.GraphFileName);

close all;

outfiletemp=which('BodeDg_out.html’);
HTMLout=htmirep(s,outfiletemp);

3.2 Modelovanie a simulacia

V ponuke Modelovanie a simuldcia mézu Studenti th&jgrané partie z oblasti popisu
systému, ako je pouzitie prvkov regulécie v spogemiodelmi. Jeden z prikladov v tejfasti
demonstruje vlastnosti PID regulatoMedzi d’alSie priklady v tejto sekcii patria nelinearne

systémy a problematika diskrétnych riadiacich systé

3.3 Elektrotechnické priklady

Student ma moznésa dostécez ponuku Elektrotechnické priklady do probleRyati
modelovania a rieSenia elektrickych a elektroteckyth problémov, ktoré su pre neho
v dalSom Studiu na univerzite potrebné a nevyhnutdo ponuka je rozdelena dialSich
dvochcasti:

= elektrické priklady,
= elektromechanické priklady.

V prvej casti sU uvedené niektoré priklady z analyzy RLC oolow. Ako jeden

z prikladov méZzeme uviépriklad znazorneny na Obr. 2.
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Obr. 2:Schéma zapojenia RLC obvodu

Na Obr. 3. st znazornené premenné, ktoré mézeme’ gcenvstupny formular.



Napdtie:

Velkost napatia: 10 Cas vzniku: 0 Cas po: 0
Odpor R1: 5 Odpor R2; 5
Indukénost L1: 0.5 Indukénost L2: 0.5
Kapacita C: 0.1

Nastavenie doby simulacie [s]:

Doba simulacie: 4

Obr. 3: Vstupna HTML stranka s formularom

V casti elektromechanické priklady su umiestnené matiek®& modely jednotlivych
motorov. Ako jeden zo zakladnych modelov, ktoryajeprezentovany na prednaskach, je
matematicky model jednosmerného motora s cudzinerdjod MedzidalSie modely patri

model asynchrénneho motora a matematicky modelmpokagiadenym usmgovatom.

3.4 Mechanické priklady

Z dévodu, Ze mechatronika je interdisciplinarnydmg odbor integrujdci vybrané
discipliny z informatiky, elektrotechniky a mechiani medzi prikladmi sa nachadza aj
problematika mechanickych prikladov. Jeden zo ziklah prezentovanych prikladov je
priklad pouZzitia systému zloZzeného z pruziny, ¢ania zavazia, kde po odvodeni rovnic
matematického modelu poukazujeme na analégiu medekfnalégia je znazornena
v porovnani vysledného matematického popisu s guttkh sériového RLC obvodu.
Vysledkom demonstracie analégie modelov je skudg’, Ze ak Student robi matematicky
popis mechanického systému, analogicky popis jemthnajs vo viacerych odvetviach ako

je napr. elektrotechnika, mechanika tekutin a iné.



4 Prakticky prinos MATLAB Web Serveru

Spustenim MWS na Fakulte mechatroniky sa Studentaskytla moznasrozvija
svoje vedomosti pomocou modernych ¥guacich metod. Student ma mozhiaspakova si
pestrou formou preberanéivwo alebo sa napripravi. Pomocou MWS mozno jednoducho
a rychlo sledovaspravanie sa jednotlivych systémov pri zmene vstap parametrov.

Vyhodou pre Skoly je skutood’, Ze vysledna cena za jednu licenciu MATLABuU
s toolboxom MWS, je nizSia ako zakupenie multilicenMATLABuU pre viacero péitacov.
Zarover sU na pouzivata systému kladené minimalne programatorské narhlgyiesto
modelovania a simulécie zlozitych prikladov na lakén paitaci v MATLABe a Simulinku,
MWS spristupiuje vypaity aj pouzivatom, ktory nemaju zZiadne praktické programatorské
skusenosti s MATLABom.

Vyhodou sa ukazuje aj zavedenie vstupnych vedomoistriestov na webovych
strankach. Umaiuju rychlo prevett pripravenos Studentov pr@alSiu pracu. Praca s testmi
a prikladmi by sa povolila az po zadani spravnefidgsovacieho mena a hesla. Takto by bol
kazdy Student jednoztae identifikovatény a dala by sa sleda¥v@gho aktivita na strankach.

Ta by mohla v konmom désledku pomd@aqri jeho zaverénom hodnoteni.

5 Planované rozSirenie

V modelovacom prostriedku MATLAB - Simulink je mo&rvyuzt’ 3D vizualizaciu
scén napisanych v jazyku VRML 2.0 podporovanych \[Ridolboxom, zabezpejucim
prepojenie MATLAB — Simulink, s 3D modelmi napisamyv jazyku VRML, uloZzenymi
v stbore s priponou *.wrl. Pomocou tohto nastrojasb umoznilo dosiahtiurealnu 3D
vizualizaciu modelovaného systému, atak aj nazoaliahko pochopitthd ukazku
modelovanej situacie pre poslu¢bav najprirodzenejSom priestore chapania svetgowde
ktoré nas obklopuju. Toto sa deje pomocou dynanaickyzlov, ktoré reaguju na vysledky
ziskane pri simulacii modelovaného objektu. Zmepavametrov uzlov je mozné vyjadri
vzajomny vZah medzi objektmi v 3D scéne a tym aj polohu, rgsh| zrychlenie, vEkos’,
farbu, zmenu tvaru dt

Na tomto rozSireni webovych stranok sa momentataeupe. Vytvarajua sa 3D scény
v jazyku VRML 2.0 s prepojenim na MATLAB Web Server



6 Zaver

Paiiatocné skusenosti s vyuzitim MATLAB Web Serveru v pseEevywby na
Fakulte mechatroniky v Tréme, naplnili nase &@kavanie. Studenti ziskali pohodiny pristup
k webovym strankam s prikladmi z r6znych predmetdktorych mézu sledovaspravanie sa
vybranych systémov bez potreby znalosti MATLABuv&denie MATLAB Web Serveru do
vyucby prinieslo jej zkvalitnenie, preto planujeme v dianosti spristuptii priklady
prostrednictvom Internetu aj pre SirSi okruh Stwoem neobmedzovadostupnos prikladov

len v rdmci univerzitnej siete.
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