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Cwiczenie 2: Matlab i Simulink

1. Utworzy¢ wektor t o elementach oddalonych o 0.1 s w zakresie od 0 do 10 s. Narysowaé¢ wykres funkcji
y = 2sint + 3 cost, a nastepnie uzy¢ funkcji max w celu okreslenia jej maksimum. Sprawdzi¢ wynik za
pomocy kursora.

2. Zmnalez¢ pierwiastki nastepujacych rownan:

(a) 3 4+2s2+1=0
(b) P +1=0
(c) —3s2—55+2=0
3. Zdefiniuj w Matlabie transmitancje ponizszych uktadow:
(a) Uklad G4 ma jednostkowe wzmocnienie jednostkowe dla w = 0 rad/s, biegun w punkcie —3 i zero
w punkcie —4.

(b) Uklad Gp ma wzmocnienie 10 dla w = 0 rad/s, zero w punkcie —1 i dwa bieguny w punktach
—1440.51 -1 —350.5.

(¢) Uklad G¢ ma nieskoficzone wzmocnienie dla w = 0 rad/s, zero w punkcie —6, dwa bieguny w
poczatku ukladu wspélrzednych i biegun w punkcie —4.

(Wskazéwka: Wykorzystaé polecenia tf oraz zpk.)

4. Dla uktadu o transmitancji G1(s) = 1/(rs+ 1) oraz wymuszenia U (s) w postaci skoku jednostkowego,
utworzy¢ odpowiedni M-plik obrazujacy wyjscie y(t) dla trzech przypadkéw: 7 =2, 7 = 4 oraz 7 = 6 s.
Wykresy powinny znajdowaé si¢ na tym samym rysunku. ( Wskazdwka: Wykorzystaé polecenia step
oraz hold.)

5. Dane sa nastepujace transmitancje:

s2+2s+1 25 — 3
3 2 I 92(8) = 3 2 °
s34+3s2 41 (3+1)(s?+s+1)

g1(s) =

Wprowadzié¢ ¢ (s) uzywajac wektoréw wierszowych.

Wprowadzié go(s) uzywajac notacji s=tf(’s’).

ZnaleZ¢ zera licznika 1 mianownika g;(s) stosujac polecenie roots.

Poréwnaé wyniki z rezultatami otrzymanymi za pomoca polecen zero oraz pole. Sprawdzi¢ gdzie
s, pierwiastki z zastosowaniem funkcji pzmap.

(e) ZnaleZé¢ zera i bieguny ga(s) stosujac odpowiednie polecenia. Uzy¢ funkcji pzmap w celu upewnienia

sie, ze uklad jest stabilny (bieguny musza leze¢ w lewej pélplaszezyznie).

6. Przeksztalcenie Laplace’a opéznienia czasowego ma postaé e~ 7. Nastepujaca transmitancja zawiera
opOznienie dwusekundowe:
10e—28

(a) Wprowadzi¢ transmitancje gl reprezentujaca ¢(s) bez opéZnienia.
(b) Wprowadzi¢ get (g1); zaobserwowad, ze wsrdd listy atrybutéw gl jest zerowa warto$é InputDelay.

(c) Uzy¢ nastepujacych polecen do wprowadzenia g(s):
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Rysunek 1: Model do zadania 1.

g = gl;
set(g, ’InputDelay’, 2)

(d) Narysowaé odpowiedz skokowa ukladu zaréwno z opdznieniem, jak i bez op6znienia. Poréwnaé
rezultaty.

7. Rozwazmy uklad opisany nastepujacymi réwnaniami:

2
35+ 1U1(S)

Ya(s) = 6Yi(s) +
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(a) Zaimplementowaé ten model w Simulinku.

(b) Narysowaé yo(t) dla ui(t) = ua(t) = 1.

8. Uproszczony schemat blokowy ukladu sterowania autopilota statku pokazuje rys. 1. Uklad steruje
katem odchylenia ¢.

(a) Zaimplementowaé model w Simulinku dla K = 1 oraz zadanego kata ¢, = 30°. W celu zadawania
K, zastosowaé ‘slider gain’.

(b) Zmieniaé¢ warto$¢ K w celu uzyskania przeregulowania na poziomie 10°.
9. Uklad zbiornika opisuje si¢ rownaniem rézniczkowym pierwszego rzedu:
11.5h(t) + h(t) = q(t),
gdzie: h(t) — poziom cieczy, q(t) — przepltyw wejéciowy w m?/min.

(a) Wyprowadzi¢ model uktadu oparty na przeksztalceniu Laplace’a.

(b) Uzy¢ Simulinka w celu znalezienia odpowiedzi h(t) na skok o wartosci 1 m®/min, ale w sytuacji
gdy istnieje dodatkowa wolnozmienna sktadowa wejscia o amplitudzie 0.1 i czestotliwosci 0.05 Hz.

10. Prawo Stefana okredla, ze szybko$¢ zmian temperatury ciata wskutek promieniowania ciepta opisuje

si¢ rownaniem
dr

i

gdzie: T — temperatura ciata, Ty — temperatura otoczenia [°K].

—k(T* - T),

(a) Zaimplementowaé¢ podany model nieliniowy w Simulinku. ( Wskazdwka: Zastosowaé funkcje ‘Fen’
oraz ‘Transfer Fen with initial states’ (z zestawu Simulink Extras).)

(b) Zakladajac Ty = 280 K, k = 1.0 x 10~ oraz temperature poczatkowa 7'(0) = 600 K, jak dtugo
zajmie temu cialu osiggniecie stanu ustalonego?



