Laborator #6 p2 (din 7)
Prof.dr.ing. lulian Lupea, UTCluj

SIMULINK este un pachet software pentru modelarea, simularea si analiza sistemelor dinamice reale din
mecanica, electrotehnica, mecatronica, termodinamica etc. Lansare Simulink:

1. din linia de comanda se tasteaza: 2. se apasd butonul Simulink, aflat in partea de sus a M
>> simulink ferestrei Matlab sau Home/ New/ Simulink Model

@ Simulink Model

Aplicatia se construieste din blocuri si linii. Blocurile sunt folosite pentru a genera, a modifica,
combina, calcule si afisare semnale. Liniile sunt folosite pentru a transfera semnale intre blocuri.

S simulink Library Browser

Biblioteca Simulink contine cateva clase/tipuri generale de blocuri: Sources: generare de | <
semnale, Sinks: output sau afisare de semnale, Math simulink/Math Operations Simulink/Sources
. . . . . T G exX 10 r
Operations: operatori matematici: gain, sum, product, absolute b i Rogn;ﬁxer:ag ol L i
. . . . Commonly Used Blocks Commanly Used Blc
value, etc. Discrete: linear, discrete-time system elements , Continuous 7 . 5 Continuous
Continuous: elemente constitutive pentru sisteme liniare Discontruities > Disconfin.ities
. .. Discrete Dat Product Discrete
continue(functii de transfer, modele de stare, controler PID Logic and Bit Operations Lagic and it Operz
t 3 lt l Lookup Tables Lookup Tables
€ C.) S1 altele. Math Operations #1/> Math Operations
. . . . . del Verifi
Modificarea unui Bloc se poate realiza prin double-click pe e e Gain il
bloc. Simulink poate folosi variabile din MATLAB. ;orm‘if:l;sv:em
. . A . .. . . ignal butes |=
Parametri cum sunt Gain, pot fi calculati in Matlab si folositi de Simulink. Display Diagram Signal Routing
Daca de exemplu un Gain este K se poate introduce variabila K in Matlab |28 (ibrary Browser =L
la linia de comanda iar apoi K este folosit in blocul Gain din Simulink. Model Explorer User-Defined Func
> Additional Math &

1. Aplicatia #1. Se va reprezenta grafic functia sinus si se va integra.
1.1. Se constrieste modelul sau diagrama bloc. Se lanseaza din Matlab un model nou Simulink:
Home/New/ Simulink Model. Diagrama se construieste din blocuri functionale, puncte de Insumare, puncte
de ramificatie si sageti orientate.

Se plaseaza blocul Sine Wave din View/ Library Browser/ Sources. Se aplica o amplificare inserand
blocul Gain din Math Operations. Pentru vizualizare grafica inseram blocul Scope din paleta Sinks.
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1.2. Rulare model: Simulation/ Run si
prin dublu click pe Scope se vizualizeaza graficul realizat (+ autoscale).

1.3. Adaugam blocul Integrator (Continuous lib.) pentru a integra semnalul sinusoidal si Vector
Concatenate (Math Operations) pentru a vizualiza doud curbe simultan (sau Mux din Signal Routing). Pentru
preluarea semnalului de la iesirea Sine Wave si intrare in Integrator se apasa tasta CTRL in timp ce se
realizeazd conexiunea (sau cu buton dreapta mouse). Simbolul s este variabila Laplace. Din teoria sistemelor
liniare s este variabila Laplace si simbol pentru derivare iar (1/s) operatorul de integrare. - scopel peraretc S
1.4. Modificarea timpului de simulare se face din meniul: Simulation/ Model Goneral | Histoy [ styie
Configuration Parameters/ ... se modifica Solver/ Simulation Time/Stop time: 30 (si apoi (4] Limt cata ponts o ast._ 5000
Type/ Fixed-step =0.5).
1.5. Salvare (rep_sin.slx) + Rulare aplic. din fereastra de comenzi Matlab:

» [t x]=sim('rep_sin'); plot(t,x); % Adaugare 'Scope' param/ Save data to workspace —

Save data to workspace

Variable name: Scopelata

Format: ArTEY
2. Se va integra o ecuatie diferentiala de ordin intai. .
dx . e
7 =-2x+1, unde x=x(t) iar t > 0, conditia initiald x(0)= -3 ] N 1 ]
t B > =
Se scrie compact Dx=-2x+1 si se genereaza modelul Step Integrator Scope

alaturat (conectare in bucla inchisa) unde membrul stang este
simulat printr-un bloc integrator. Se va vizualiza semnalul si
solutia folosind Mux (multiplex scalar or vector signals) din
paleta Signal Routing.

Gain1



Se ruleaza aplicatia si se observa graficul functiei solutie x(t) in intervalul [0,
10] cu conditia initiald implicitd x(0)=0. Se va modifica din fereastra Function
Block Parameters: Integrator: Initial condition: -3. Salvati rezultatul integrarii in fer. I

workspace si reprezentati grafic cu plot().

|

3. Sa se integreaze ecuatia parasutei din Labor #5', folosind Simulink.

4. Sd se integreze ecuatia diferentiala y'= 5x%+1 pe intervalul [-3 4] cu cond. ini. y(-3)=50. Obs: y=y(x).

Pentru variabila x se foloseste Sources: Clock.

5. Se va integra o ecuatie diferentiali de ordinul doi.

d*x dx

1.45——+—+58x =0, cu conditiile initiale: dx =x(0)=0.1 si x(0)=1.
dt” dt dt

Se pune ecuatia diferentiald sub forma:

d’x dx
—=—(1/1.45)——-(58/1.45)-x=0.
dt’ ( )dt ( )x

Membrul stdng este modelat printr-o
succesiune de doud integratoare. Se
construieste membrul drept din iegirea

primului integrator (viteza) care iesire se
inmulteste cu (1/1.45) si din iesirea celui de
al doilea integrator (deplasarea) valoare care
se Tnmulteste cu (58/1.45). Cei doi termeni se
aduc la blocul de sumare (vezi modelul).

Se adauga conditiile initiale prin dublu
click pe fiecare integrator: se introduc
valorile v0=0.1 (viteza initiald) si respectiv
x0=1.

Se observa graficul unui oscilator cu
amortizare. Amortizarea este influentata de
coeficientul 1/1.45. Se vor pune valori mai
mici pentru amortizare (0.8) si se mareste
timpul de simulare (12s). Pentru amortizare
zero se obtine o sinusoidad pentru deplasare
x(t) si o altd sinusoida pentru viteza x(¢).
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Se reprezinta sistemul in planul fazelor (sau viteza in functie de deplasare) deci timpul este eliminat intre
cele doud marimi calculate. Pentru aceasta se insereaza blocul XY Graph.

6. Oscilator amortizat fortat armonic
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Se foloseste semnal extern: Sine/Cosine Wave Function. Se impun

-0.5




