1. Celéwiczenia

Zasymulowanie prawdziwych obiektow fizycznych jaamik
elektryczny oraz samochdd osobowy za pant@mmputerowego
narzdzia matematycznego: ,Matlab”.

2. Przedstawienie modelu fizycznego zagafinie
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3. Listingi M-plikbéw uzytych wéwiczeniu
M-plik (car.m)

function dv=car(t, v, flag, & fy, fz, R\, alfa)
m=1400;



Fn=m*9.81*sin(Pi/180*alfa);
If abs(F)>-(Fs)
end
dv=RJ/m-1/m*(Fs*sign(v)+fy*v+f v **sign(v));

“Matlab workspace”
[t, v ]= oded5(@car, [0 35],8.6,”,”,100,10,0)

plot(t*3.6, v)

M-plik (porownaj.m)

function J=porownaj3(ab)
[w,k]=size(ab);
for i=1:w
t1=[46.28,22.89,20,16,12];
vp1=[0,30,50,70,80]/3.6;
vk1=[40,49,62,74,84]/3.6;
for j=length(t1)
[t,v]=oded5(@car,[0,t1(j)],vpl(),",",akl),ab(i,2),ab(i,3));
vk(j)=v(end);
end
J(i,1)=sum((vk-vk1).*2);
end



4. Tabele pomiarowe

Pomiary przeprowadzone na gorce pod ,Krzakami” sdgrmadem
osobowym Ford Escort, zatoga 4 osoby, masa poja4@0kg wraz z

pasaerami.
sekundy
km| O 5] 10| 15|/ 200 25 30 35 40 45 50
0 0 5 8| 12| 200 24 29 31 37 40 4628
30| 30| 37| 41| 45 49 22.89
50| 50| 52| 56| 60 62 20.15
70| 70| 71| 72| 74 16.07
80| 80| 82| 84 12.12
5. Wykresy.

Wykres ilustrugcy dane pomiarowe z powszej tabeli. Poszczegdlne

predkosci chwilowe w funkcji czasu.
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Uzyskany przez nas wynik pomiarowy dla M-pliku pvezego
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6. Whioski.

Wykonaliémy, jak zalaone dwa M-pliki, ktére mialy nam
zasymulowa fizyczny model samochodu osobowego. Wykacmayi
szereg pomiaréw pdkaosci chwilowej i czasu zjedzajac ze wzniesienia o
kacie nachylenia zalmnym przez nas na 5 stopni. Pomiary zostaty
przeprowadzone dlagiu predkosci pocatkowych. Pomiar byt doktadny
dla predkaosci pocatkowej 0. Pomiary byty mniej doktadne dlagkszych
predkosci, gdyz wzniesienie mialo ograniczendtuga¢, a my nie
mielismy ponadto ochoty ptacimandatu za przekroczenie dopuszczalnej
predkosci w terenie zabudowanym o &gej niz 30km/h. Z
przeprowadzonej symulacji wynikae przy uwzgtdnieniu wszelkich
czynnikdw wplywagcych na ruch pojazdu, samochdd redzptby sk
maksymalnie do okoto 130km/h, azmiej jego pedkos¢ byta by stata
zaktadagc, iz wzniesienie trwaloby w nieskozond¢. Takie wnioski
nasungte zostaly poprzez wyznaczenie odpowiednich wsyattikow
wedtug drugiej funkcji i podstawieniu ich do piezego wywotanego M-
pliku. Dato to nam obraz przyilbnego modelu auta rogirzanego ze

wzniesienia, co jest zobrazowane nageabnych w pracy wykresach.



7. Bilans cieplny i model czajnika
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S - redniona powierzchnia wymiany ciepta,
T - temperatura wody,

a - wspotczynnik wymiany ciepta przy powierzchni.

Do dalszych obliczedefiniujemy wielkdci a i b jako:

sl b= 1
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przy czym opieramy sina nas{pujacych danych:
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R=26,470
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Po podstawieniu otrzymujemy:
a=0.000045107
b=0.0000081209



8. Pomiary temperatury i wykres nagrzewanigvsody w czajniku

t[s] T [°C]
0 8
5 9,5
10 13,5
15 16
20 18
25 20
30 215
35 235
40 26,5
45 28
50 30
55 32
60 345

M-plik (czajnik.m)
function dT=czajnik(t,T,flag,a,b)
u=sqrt(2)*230*sin(314*t);
dT=-a*(T-22)+b*u"2;
dT=dT*((T<=100)*(dT>=0)+(dT<0));

[t, T]=0de45(@czajnik,[0 250],8,",",0.000045100@0081209)
plot(t,T)



9. Wykres.

Charakterystyka grzania wody w czajniku rzeczywistysymulacja w
programie ,Matlab“
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10.Whnioski.

Symulowany proces grzania wody w czajniku elektmyca oparty
na parametrach wyliczonych z rzeczywistych wietkofizycznych
doskonale odzwierciedla rzeczywisty proces grzdPoavyszy wykres w
SposOb przejrzysty nam to uzmystawia. Zastosowsyieulacji procesu
jest dobrym sposobem prognozowania zachowanjarz@czywistego

obiektu fizycznego.



