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Analiza symulacyjna ukladéw nieliniowych

. Rozwazmy nastepujace liniowe réwnaie rézniczkowe

y® 4 5y 4635 + 4y + 2y = e 3 + e sin(4t + 7/3)

Jedli warunki poczatkowe sa dane przez
y(0) =1, 5(0)

utworz schemat uktadu w Srodowisku SIMULINK i przeprowadz jego symulacje aby wykresli¢ roz-
wigzanie. Znajdz réwniez rozwiazanie analityczne korzystajac z funkcji dsolve (). Poréwnaj oba
otrzymane rozwiazania.

= §(0) = 0.5, y®(0) = 0.2

. Dla ponizszego ukladu niestacjonarnego

YW + 5ty + 6125 + 4y + 2e 72y = 73 + e sin(4t + 7/3)

przyjmij
y(0) =1, 9(0) = §(0) = 0.5, y®(0) = 0.2

Nastepnie utworz schemat uktadu w srodowisku SIMULINK i przeprowadz jego symulacje.

. Trajektoria (x,y) statku kosmicznego Apollo opisana jest nastepujacymi réwnaniami

i ta M (@ +p) _u(x—su)
Tl 7’2
j=2i+y- Y 1Y
1 T2

gdzie

1
— * 2 21,2
h=gm W=l =y (+p)2+y2, m = (r—p*)*+y
Przyjmij, ze
2(0) = 1.2, #(0) = 0, y(0) = 0, §(0) = —1.04935751

Na podstawie tych réwnan utwérz odpowiedni model w Srodowisku SIMULINK i narysuj trajektorie
statku Apollo.

. Na podstawie uktadu rownan
= — B (t) + w2(t)z3(1),

b2 — — pra(t) + pralt),
i’g = — I’l(t)fﬂg(t) + UI’Q(t) — SCg(t)

opisujacych uktad Lorenz’a utwérz jego model w srodowisku SIMULINK i przeprowadz jego symulacje
dla nastepujacych danych

i warunkow poczatkowych
21(0) = 22(0) =0, x3(0) =107

Sprébuj wykreslié 3-wymiarowy wykres fazowy trajektorii uktadu.

. Utwérz ponizszy uklad regulacji w $rodowisku SIMULINK
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Przyjmij ze na wyjscie podany jest sygnal skoku jednostkowego o amplitudzie 1. Zaobserwuj sygnat
wyjsciowy.

6. Utworz ponizszy uklad regulacji w srodowisku SIMULINK
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Przyjmij ze na wyjécie podany jest sygnal skoku jednostkowego o amplitudzie 1.1. Zaobserwuj
sygnal wyjsciowy 1 zastanow sie dlaczego ma on wlasnie taki przebieg.

7. Jezeli model uktadu nieliniowego jest dany na ponizszym rysunku
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to wyznacz réwnania matematyczne opisujace ten uktad.

8. Utwdrz ponizszy uktad regulacji w srodowisku SIMULINK
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a nastepnie dokonaj jego linearyzacji aby wyznaczy¢ transmitancje uktadu zamknietego i jego model
stanowy.



