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Modelowanie sygnaléw i ukladéw w dziedzinie czasu

1. Wyznacz analitycznie modele stanowe nastepujacych transmitacji
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2. Korzystajac z polecenia tf2ss dokonaj konwersji powyzszych transmitancji do modeli stanowych
w $rodowisku MATLAB. Wyswietl wykresy odpowiedzi tych modeli na losowe warunki poczatkowe
oraz sygnalu wyjsciowego przy pobudzeniu ukladu sygnalem sinusoidalnym w przedziale czasu
t = (0,10)[sec]. Skorzystaj z polecen initial oraz lsim.

3. Napisz skrypt w érodowisku MATLAB wyznaczajacy model w przestrzeni stanéw dla zadanej trans-
mitacji bez korzystania z polecen tf2ss oraz ssdata.

4. Ponizej przedstawiony jest fragment kodu pozwalajacy na znalezienie transmitacji dla zadanego
modelu stanowego z wykorzystaniem przetwarzania symbolicznego w $rodowisku MATLAB.
syms s % definiujemy zmienng symboliczna
A=[010;0 0 1;-1 -2 -3]; % Tworzymy macierz A.
B=[10;0;0]; % Macierz B.
C=[1 0 0]; % Macierz C.
D=0; % Macierz D.
I=[1 0 0;0 1 0;0 0 1]; % macierz jednostkowa (lub I=eye(3)).
T=Cx* ((sx I — A)~"1) * B+ D; % Wyznaczamy transmitancje.
pretty(T) % wys$wietlamy w odpowiedniej formie.

Na podstawie powyzszego kodu znajdz transmitancje dla ponizszych modeli stanowych
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Sprawdz poprawnosé obliczen z uzyciem funkcji ss2tf lub tfdata.

5. Znajdz model stanowy nastepujacej transmitancji
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6. Dany jest nastepujacy model ruchu todzi podwodnej w przestrzeni stanéw

W —0.038 0.896 0 0.0015 w —0.0075 —0.023
¢ | | 00017 —0.092 0 —0.0056 ¢ || 0017 —0.0022 {53]
P 1 0 0 —3.086 z 0 0 ds
0 0 1 0 0 0 0 0

w
z| |00 10 q
HEEERIE
9

gdzie

w - predko$é wynurzania/zanurzania

e ¢ - wspOlczynnik wynurzania/zanurzania

z - glebokos$é na ktorej znajduje sie 16dz

6 - kat wynurzania/zanurzania

dp - kat potozenia steru gltebokosci

ds - kat polozenia steru rufowego

Poniewaz mamy dwa wejscia i dwa wyjscia to mozemy zdefiniowaé cztery transmitancje. Wyznacz
kolejno:




