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Elementi di gra�ca in Matlab

Funzioni di gra�ca plot(X,Y,S)

) Gra�ca il vettore Y in funzione di X

) X e Y sono vettori con le stesso numero di elementi

) S �e una stringa formata dai caratteri:

y yellow . point - solid

m magenta o circle : dotted

c cyan x x-mark -. dashdot

r red + plus -- dashed

g green * star

b blue s square

w white d diamond

k black v triangle (down)

Universit�a di Ferrara, Dip. di Ingegneria

v. Saragat, 1, I-44100, Ferrara, Italia
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Esercizi Proposti

Modello matematico di Lotka-Volterra

Ampiezza

T1T0

0

t

V

(a) Circuito diodo tunnel

t0 T0

Ampiezza

V

(b) Modello Lotka-Volterra
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Istruzioni di base di Simulink

>> simulink

) Visualizzazione della �nestra Simulink block library

In Out

Sources Sinks

Linear Nonlinear Connections

Discrete

Simulink block library.
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Istruzioni di base di Simulink

Sources Library

) Sources: (Library: simulink/Sources),

generatori di segnale

Step

Sine Wave

untitled.mat

[T,U]12:34

Digital Clock

1

Constant Signal Generator Ramp

Repeating Sequence Discrete Pulse Generator Pulse Generator

Chirp Signal Clock

From File

From Workspace

Random Number Uniform Random Number Band-Limited White Noise

Simulink Signal Source library.
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Istruzioni di base di Simulink

Sink Library

) Library: simulink/Sinks contiene alcuni rivelatori di segnale

simoutuntitled.mat STOP

0

Scope XY GraphDisplay

To File To Workspace Stop Simulation

Simulink Signal Sinks library.
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Istruzioni di Simulink

Discrete Library

) Library: simulink/Discrete analisi dei sistemi lineari tempo-discreti

z

1 T

z-1

y(n)=Cx(n)+Du(n)

x(n+1)=Ax(n)+Bu(n)

1

1+2z-1

(z-1)

z(z-0.5)

1

z+0.5

Unit Delay Discrete-Time Integrator Zero-Order Hold First-Order Hold

Discrete State-Space Discrete Zero-PoleDiscrete Filter Discrete Transfer Fnc

Simulink Discrete-Time library.
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Istruzioni di Simulink

Linear Library

) Library: simulink/Linear analisi dei sistemi

lineari tempo-continui

(s-1)

s(s+1)

1

s+1

x' = Ax+Bu

y = Cx+Du

1K

s

1
1

du/dt

Gain Sum Integrator

Transfer Fnc State-Space Zero-Pole

Derivative Dot Product Matrix Gain Slider Gain

Simulink Linear library.
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Istruzioni di Simulink

Nonlinear Library

) Library: simulink/Nonlinear funzioni non lineari

sin

system

floor

<=

min

e
u

MATLAB

Function

AND

f(u)

f(z) z
Solve

f(z) = 0

|u|

Abs Trigonometric FunctionMath FunctionRounding Function

MinMax Product Combinatorial LogicLogical Operator

Relational Operator Sign Rate Limiter

Saturation Quantizer Coulomb & Viscous Friction

Backlash

Dead Zone

Look-Up Table Look-Up Table (2-D)MemoryTransport Delay

Variable Transport Delay

Hit Crossing

Fnc

MATLAB Fcn

S-FunctionSwitch Manual Switch

Multiport SwitchRelay Algebraic Constraint

Simulink Nonlinear library.
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Istruzioni di Simulink

Connections Library

) Library: simulink/Connections blocchi per

e�ettuare connessioni

1

0

Mux

[1]

{A} [A][A]

Demux

AA A

Memory

1

In Out Mux Demux

From Goto Tag Visibility Goto

Data Store Read Data Store Write

Enable Trigger Ground Terminator

IC Subsystem Selector Width

Simulink Connection library.
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Simulazione di sistemi dinamici con SIMULINK

Simulazione ,! integrazione delle equazioni

di�erenziali

Simulatore di Simulink

Simulink Control Panel ,! Simulation ,!

Parameters

Opzione Solver nella �nestra Simulation

Parameters (cfr. odesolver Matlab)

) Simulation time: Start time: istante iniziale

della simulazione

) Simulation time: Stop time: istante �nale

della simulazione

) Solver Options: Type: passo di integrazione

�sso (Fixed-step) o variabile (Variable-step)

) Solver Options: scelta della funzione di in-

tegrazione ottimale: ode45, ode23, ode113,

ode15s, ode23s, e discrete

) Solver Options: Max step size e Initial step

size, Relative e Absolute tolerance
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Analisi di un circuito non lineare

_x1(t) = �
R
L
x1(t) +

1

L
x2(t)

_x2(t) = �
1

C
x1(t) +

1

C

�
G1x2(t)�G2x

3

2
(t)
�
+ 1

C
u(t)

u^3

x2(t)^3

s

1

x2(t)

s

1

x1(t)

0

u(t)

d x2 / d t

d x1 / dt

Traiettorie dello stato

Somma2

Grafico x2(t)

Grafico x1(t)

K

G1/C

Base tempi x2

Base tempi x1

K

1/L

K

1/C

K

-R/L

K

-G2/C

K-1/C

Circuito non lineare in Simulink.
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Modello di un motore in corrente continua

Controllo d'armatura e avvolgimento d'eccitazione

ad alimentazione costante
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Motore in corrente continua
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Schema di un motore in corrente continua
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