
prostredí MATLAB

simulačný model

Uvažujeme mate ktoré je tvorené závažím 
zavesenom na šnúre o dĺžke , ktorej hmotnosť môžeme zanedbať

–

budiaca sila (vyvedie dynamický systém z rovnovážnej polohy)
sila zotrvačnosti
brzdná sila (odpor vzduchu + tangensiálna zložka tiažovej sily
tiažová sila, 

Na zostavenie matematického modelu dynamického systému matematické kyvadlo použijeme 
d’Ale

� výpočet s zotrvačnosti

� výpočet brzdiacej sily pre obvodovú rýchlosť kyvadla

� tangensiálna zložka tiažovej sily

�

� vonkajší moment –

� –

ednotlivých síl do d’Alambertov
s



Prepis do substitučného kanonického tvaru

e zistite časový priebeh výchylky kyvadla 

bez pôsobenia vstupného signálu (počiatočné podmienky : 

Riešenie v

– časový priebeh 



simulač v

Sledovanou veličinou bude zmena výšky hladiny 

výšky hladi vieme popísať

rýchlosť z vzťah

Teda zmena výšky hladiny môže byť vyjadrená DR v

ieme popísať aj zmenu výšky hladiny v

Úloha na samostatné riešenie: Naprogramujte simulačný model hydraulického systému 
pre získanie časových priebehov výšky hladiny kvapaliny 
počiatočných podmienka

očiatočných podmienkach



Zostavte simulačný model nelineárneho dynamického systému v

ôli vytvoreniu simulačného modelu 
zostaviťsystém NDR prvého rádu do substitučného kanonického tvaru. 

Prepis do substitučného kanonického tvaru:

Zostavenie simulačného modelu v

Simulačný model v
postupného znižovania radu derivácie.
Pre simuláciu modelu použijeme voľbu parametra

Pred spustením simulácie užívateľ musí zvoliť metódu pre riešenie NDR (solver: napr. metóda R
nutné zvoliť integračný krok pre výpočet, počiatočné podmienky a začiatočný a koncový čas pre 
riešenie simulácie.

Programová Schéma simulačného modelu – –



Grafické znazornenie riešenia x



Príklad na simuláciu nelineárneho dynamického systému “dravec korisť“

Zostavte simulačný model v prostredí m “dravec korisť” (systém Lotka
cieľom študovať efekt interakcie koeficientov α β

Simulačný model

Časové priebehy simulačného modelu Lotka α β



Zadanie č.3: Riešenie 

využitím naprogramovanej metódy Runge

Riešenie nelineárnej diferenciálnej rovnice (NDR) numerick

konštantnými koeficientmi a s počiatočnými podmienkami 
riešte v

Prepíšeme do substitučného kanonického

Riešenie s využitím funkcie 

Časť kódu v

function xder=NDR(t,x)

xder=[x(2);(sin(2*pi)-4*cos(x(2))*x(1)-sqrt(x(1)))/5]

return

function [t,y]=rk(f,T,PP)

for i=1:length(t)

K1=h.*f(x(i),y(i,:));

K2=h.*f(x(i)+h./2,y(i,:)+K1'./2);

K3=h.*f(x(i)+h./2,y(i,:)+K2'./2);

K4=h.*f(x(i)+h,y(i,:)+K3');

if i~=(length(t))

y(i+1,:)=y(i,:)+(K1'+2*(K2'+K3')+K4')/6;

end;

end;



Časť kódu hl

Riešenie NDR s využitím vstavanej funkcie 

hlavnýprogram pre riešenie nelineárnej diferenciálnej rovnice pomocou funkcie 

[t,y]=ode45('NDR',[0 20],[1 0])

[t1,y1]=rk(@NDR,[0 20], [1 0])

subplot(311)

plot(t,y(:,1))


