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Rysunek 3 - model 3 - uktad do generowania krzywych Lissajous’a
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Rysunek 5 - krzywya Lissajous’a, dla a=3, b=2
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Rysunek 8 - model 6 - odpowiedz uktadu inercyjnego | rzedu na impuls
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Rysunek 9 - obiekt inercyjny Il rzedu, z dwoma integratorami, bez wymuszenia
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Rysunek 10 - obiekt inercyjny Il rzedu, z dwoma integratorami, z wymuszeniem
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State-space model:
dx/dt = Ax + Bu
y=Cx+ Du

'Parameter tunability' controls the runtime tunability level for A, B, C, D.
'Auto’: Allow Simulink to choose the most appropriate tunability level.
'Optimized': Tunability is optimized for performance.

'Unconstrained': Tunability is unconstrained across the simulation targets

Selecting the 'Allow non-zero values for D matrix initially specified as zerc
checkbox requires the block to have direct feedthrough and may cause
algebraic loops.

Parameters

A:

[0 1;-k/m 0] [0,1;-0.42857,0]
B:

[0; 0]

e:

[10;01]

D:

[0; 0]

Initial conditions:
[0.1; 0]

oK Cancel Help Apply

Rysunek 11 - obiekt inercyjny Il rzedu, w przestrzeni stanéw, bez wymuszenia

§f simulink_models ¥

State-space model:

dx/dt = Ax + Bu
y=Cx+ Du

'Parameter tunability' controls the runtime tunability level for A, B, C, D.
'Auto': Allow Simulink to choose the most appropriate tunability level.
'Optimized': Tunability is optimized for performance.
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'Unconstrained': Tunability is unconstrained across the simulation targets

Selecting the 'Allow non-zero values for D matrix initially specified as zerc
checkbox requires the block to have direct feedthrough and may cause
algebraic loops.

Parameters

A:

[0 1;-k/m 0] [0,1;-0.42857,0]
B:

[0; 1/m] [0;0.071429] :
(o2

[10;01]

D:

[0; 0]

Initial conditions:
[0.1; 0]

OK Cancel Help Apply
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Rysunek 12 - obiekt inercyjny Il rzedu, w przestrzeni standw, z wymuszeniem




) Scope7

SCOPE MEASUREMENTS

x2'
x2

x2

| Ready Sample based T=10.0000)

Rysunek 13 - obiekt inercyjny Il rzedu, z jednym integratorem, bez wymuszenia

e e
. x2' x2

re

7
<) Scope8 x1
Neel 3 MEASUREMENTS
T T T - x2
»

x2'

Scope8

J

02 secs 25ecs 356CS 4SECS 5SECS 6SECS 7 SECS 8SECS 9SECS
AR O ] T | | i R Tt s

| Ready Sample based T=10.0000

Rysunek 14 - obiekt inercyjny Il rzedu, z jednym integratorem , z wymuszeniem
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Rysunek 15 - obiekt inercyjny Il rzedu, z jednym integratorem (macierzowo), bez wymuszenia
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Rysunek 16 - obiekt inercyjny Il rzedu, z jednym integratorem (macierzowo), z wymuszeniem
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Rysunek 17 - model zawieszenia z konspektu nr. 2



