
prostredí MATLAB

–

Vypočítajte a c s

simulačný model 

– →

Počiatočné podmienky riešenia uvažujeme

platí vzťah

v

prípade, že RLC obvod je pripojený na jednosmerné napätie pri nulových počiatočných 
stavové veličiny je vhodné zvoliť

substitučný kanonický tvar systému má tvar

v časový priebeh i 

enzátora, časový priebeh prúdu v



Riešenie v



–

ha:

Vypočítajte a s

čase 

simulačný model RLC obvodu pre výbíjanie kontenzátora.

– → matematický model

Uvažovaný RLC obvod vieme popísať na základe 

pričom pre počiatočné podmienky

substitučného kanonického tvaru 

z

s uvažovaním počiatočných podmienok 

časový priebeh enzátora, časový priebeh 

tečúceho v

Riešenie v



– časový priebeh prúdu tečúceho v



systému “pružina tlmič“

Zostavte matematický a simulačný model systému „pružina tlmič“.

Modelovanie systému „pružina – tlmič“ –

Uvažujeme, že pre jednotlivé sily znázornené na obrázku platí :

súčet síl pôsobiacich na teleso v ťažisku je rovný nule)

môžeme napísať :

s konštatnými koeficientami, ktorá predstavuje ma
„pružina tlmič“:

substitučného kanonického tvaru vykonáme substitúciu

časových priebehov

„pružina – tlmič“ pri pôsobení vstupnej



aždá funkcia v simulačnom jazyku 

v používanej 

funkcie, musíme ich deklarovať „global“

Simulácia dynamického systému „vozik pružina“ 

časove priebehy polohy y(t) a rýchlost



simulácia systému “dva vozíky v interakcii“ v

simulačný model systému „dva vozíky v interakcii“.

prepojených pružinou tlmič sa často používa v k

Modelovanie systému „dva vozíky v interakcii“ –

– hmotnosťou hmotnosťou 

vzdialenosť medzi vozíkmi:

hmotnosťou 

ôsobenie síl na vozík s hmotnosťou

ričom parameter k predstavuje tuhosť pružiny.

Model systému v substitučnom kanonickom tvare

y

y

k



Systém štyroch DR prvého rádu predstavuje matemati
v substitučnom kanonickom tvare, ktorý je 
simulačného jazyka MATLAB

→

jazyku MATLAB zistite časový priebeh vzdialenosti medzi dvoma vozíkmi 

pôsobení vonkajšej sily na daný systém. Simuláciu vykonajte pre vhodnú voľbu 

Riešenie v

function xder=voziky(t,x)

global m1 b k F m2

xder=[x(2); (-/m1)*x(1)+(k/m1)*x(3)(b/m1)*x(2)+(b/m1)*x(4)+(1/m1)*F;

x(4);(k/m2)*x(1)-(k/m2)*x(3)+(b/m2)*x(2)-(b/m2)*x(4)]

return

global m1 b k F m2 %parametre systému

m1=1000;

m2=1000;

b=5000;

k=25000;

F=1;

[t,y]=ode45('voziky',[0 2],[0 0])

plot(t,y(:,1))

grid on;

title('dva vozíky v interakcii')

legend('m1=1000, m2=1000, k=25000, b=5000, Fext=1')





pričom uvažujete, že 
z

Na riešenie danej úlohy uvažujeme hydraulický systém pozostávajúci z

–

Linearizovaná závislosť prietoku v nádrže 1 do nádrže 2

linearizovaná závislosť prietoku v nádrže 2.

je hľadané riešenie L

–



prehľadnejší zápis LDR zvolímenasledujúce označenie

z

Prepis do substitučného kanonického tvaru

Úloha na samostatné riešenie

ostavte simulačný model HS v využitím funkcie „ode45“,

časový priebeh fyzikálnej veličiny „q (t)“ čo je výtok z druhej nádoby pri uvažovanom prítoku „q

s

Parametre simulačného výpoč
Počiatočné podmienky: 

gravitačné zrýchlenie : 

–


