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Historie und Hintergrund
Historie und Hintergrund

@ MODELICA: Beschreibungssprache fiir Modelle (1997)

@ MODELICA STANDARD LIBRARY (MSL) (ca. 2004)

@ ScIC0Ss/Xcos unterstiitzt Untermenge von MODELICA (ca. 2006)
@ Wunsch: Modelle der MSL in Scicos/Xcos !? (2008)

@ Losung: COSELICA Toolbox (2009)

e Soweit méglich, gleiche Modelle wie in MSL

e Eigene Implementierung fir 2D-Mehrkérpermechanik
@ Portierungen/Forks

@ SCICOSLAB (2009), Xcos (2011), NSP (2011)

e Portierung fir kommerzielles Simulationstool (2012/2013)
@ Alternativen:

@ proprietar: DYMOLA, SIMSCAPE, SIMULATION-X, MAPLESIM,
WOLFRAM SYSTEMMODELER, ...
e open-source: OPENMODELICA [EE]
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Kausale vs Akausale Modellierung

Kausale Modellierung
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Kausale Modellierung / Modellgleichungen (Beispiel)
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Kausale vs Akausale Modellierung Kausale Modellierung

Kausale Modellierung / Simulationsmodell (Beispiel)
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Kausale vs Akausale Modellierung Akausale Modellierung

Akausale Modellierung & Simulation (Beispiel)
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Kausale vs Akausale Modellierung Akausale Modellierung

Akausale Modellierung (Allgemein)

@ Verschaltung von Komponenten in einem Netzwerk

e Knoten

@ Summe aller FliiBe ist Null
@ Alle Potentiale sind gleich

o Komponenten
@ Zusammenhang zwischen Fluf3 und Potential
@ Herstellung der Kausalitat (Festlegung von Ein-/Ausgangen)
@ Generierung von Gleichungen flr numerische Simulation

e Automatisch (durch symbolische Manipulation)
o i.A. Differential-Algebraische Gleichungen
e Schwierigkeiten: Index-Reduktion, Konsistente Initialisierung
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Kausale vs Akausale Modellierung Akausale Modellierung

Akausale Modellierung (Allgemein)

@ Aufwand fur Modellierung ist geringer

e keine Herleitung von Modellgleichungen
e keine ,Ubersetzung” in ein Simulationsmodell

@ Modelle sind

e anschaulicher; besser interpretierbar
e in hohem MaBe wieder verwendbar
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Gemischte Xcos/Coselica Modelle CoselicapBlocksp Interfaces»{Reallnput,RealOutput}

Gemischte Xcos/Coselica Modelle
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,Kausale“ COSELICA-Bldcke CoselicapBlocksp{. ..}

JKausale“ COSELICA-Blocke

@ Kausalitat nur scheinbar
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Physikalische Doménen Coselicap{Electrical, Mechanics, HeatTransfer}

Physikalische Domanen
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CoselicapElectricalp{...}

Physikalische Doménen

Elektrisch (Analog)
Elektrische Ports
FluB Elektr. Strom

Beispiel (Gleichrichter)
Potential Elektr. Potential
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Physikalische Doménen

Mechanisch/Translatorisch (1D)

Beispiel
(Feder-Masse-Schwinger)
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CoselicapMechanicspTranslationalp{. ..}

Translatorische Ports
FluB Kraft

Potential Weg

6gliche Kopplungen

Elektrisch
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Physikalische Doménen CoselicapMechanicsPRotationalb{. ..}

Mechanisch/Rotatorisch (1D)

Beispiel (Flankenspiel)

@ Rotatorische Ports
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Physikalische Doménen

Mechanisch/Planar (2D)

Beispiel (Doppelpendel)

CoselicapMechanicspPlanarp{. ..}

Planar-Ports
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CoselicapMechanicspPlanarpLoopJointsp{. ..}

Physikalische Doménen

Kinematische Schleifen (2D)

Beispiel (Schubkurbel)
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Physikalische Doménen CoselicapHeatTransferp{...}

Warmeubertragung
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Beschrankungen und Probleme
Beschrankungen und Probleme

Xcos MoDELICA Compiler (modelicac)
@ nur Untermenge von MODELICA 2.x (aktuell ist 3.x!)
@ keine leistungsfahige Index-Reduktion von DAEs
@ keine Warnung bei ,high index“-Problemen
@ Fehlermeldungen nur fur ,Eingeweihte“ von Nutzen

v

COSELICA Toolbox in XC0OS

@ Anordnung der Ports und Icon stimmen nicht Gberein

@ Rotation von Bldécken verwirrend (Anordnung der Ports!)

@ Blockparameter werden nicht dynamisch in Icon angezeigt

@ Nutzung des Tools ,Simulation|Modelica initialize® ist
schwierig
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Winsche fir die Zukunft

Woinsche fir die Zukunft

@ Leistungsfahige Index-Reduktion fir DAEs
@ Bessere Unterstitzung bei Initialisierungproblemen
@ Unterstitzung der MODELICA 3.x-Spezifikation

@ Direkte Nutzung der MODELICA STANDARD LIBRARY
(www.modelica.org)

v

....und ihre Erfullung durch?

@ Nutzung/Integration des OPENMODELICA Compilers omc
(www.openmodelica.org)

@ Automatische Generierung von Xco0s-Blécken fur Modelle aus
MODELICA STANDARD LIBRARY

A\
.
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Winsche fir die Zukunft

Danke! Fragen?
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