
Example

:الشكلفيالمبينةالسيارةأجلمن

تابعمناستفدو Tالزمنيالثابتو Kالمستقرةالحالةكسبثابتحسابمعالسرعةو الدفعقوةبينالتحويلتابعأوجد-1
للسيارةالخطويةالاستجابةلإيجادالتحويل

:التاليةالعلاقةيحققالمستقرةالحالةالكسبثابتأنمنللتأكدSimulinkباستخداممحاكاةنموذجصمم-2
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vالسيارةسرعةعلىkالإعاقةثابتو mالسيارةكتلةو Fالدفعقوةمنكلتغير تأثير لتحليلبرمجيةمحاكاةنماذجصمم-3
خلالمنالنتائجحللو المتغيراتباقيثباتمعمختلفتينبكتلتينعربتينسرعتيلSimulinkباستخداممحاكاةنموذجصمم-4

المقطوعةالمسافاتمحاكاة

m=100 
k=50
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حل الطلب الأول 
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يحل الطلب الثان
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% v1=F1.K1(1-exp(-t/T1))
m1=100; 
k1=50; 
F1=1000; 
K1=1/k1;
T1=m1/k1;
Num1 = [F1*K1];
Den1=[T1 1];
step (Num1, Den1)
grid 
title('original case')
% v2=F2.K2(1-exp(-t/T2))
m2=100; 
k2=50; 
F2=1200; 
K2=1/k2;
T2=m2/k2;
Num2 = [F2*K2];
Den2=[T2 1];
figure
step (Num2, Den2)
grid
title('modified case')

% v1=F1.K1(1-exp(-t/T1))
m1=100; 
k1=50; 
F1=1000; 
K1=1/k1;
T1=m1/k1;
Num1 = [F1*K1];
Den1=[T1 1];
step (Num1, Den1)
grid 
title('original case')
% v2=F2.K2(1-exp(-t/T2))
m2=200; 
k2=50; 
F2=1000; 
K2=1/k2;
T2=m2/k2;
Num2 = [F2*K2];
Den2=[T2 1];
figure
step (Num2, Den2)
grid
title('modified case')

% v1=F1.K1(1-exp(-t/T1))
m1=100; 
k1=50; 
F1=1000; 
K1=1/k1;
T1=m1/k1;
Num1 = [F1*K1];
Den1=[T1 1];
step (Num1, Den1)
grid 
title('original case')
% v2=F2.K2(1-exp(-t/T2))
m2=100; 
k2=60; 
F2=1000; 
K2=1/k2;
T2=m2/k2;
Num2 = [F2*K2];
Den2=[T2 1];
figure
step (Num2, Den2)
grid
title('modified case')

حل الطلب الثالث



velocity

1

s

Integrator2

1

s

Integrator1

1

s

Integrator

k

Gain1

[1/100 1/200]

Gain

624.05309611011

Display1

672.00001468355

Display

F

Constant

حل الطلب الرابع

إلى(الأزرقيالمنحن)الأقلالكتلةذاتالسيارةتصللكنالسرعةنفسإلىالسيارتانتصل
أقلسيكون الحالةهذهفيالزمنيالثابتلأنأقلبزمنالنهائيةالسرعة

المنحنيتتحالمساحةأنحيثو للزمنبالنسبةالسرعةتكاملهيالمسافةأناعتبار علىو 
ستقطعلالأقالكتلةذاتالسيارةأنيعنيهذاالأحمر المنحنيتحتالمساحةمنأكبر الأزرق

الأكبرالكتلةذاتالسيارةمنأكبر مسافة
السيارتينلسرعتيتكاملإجراءعندالمحاكاةتوضحهماهو و 

m1=100   m2=200

ة السيارة ذات الكتلة الأقل قطعت مساف
رعة أكبر رغم أن السيارتين وصلتا إلى الس

النهائية ذاتها



:يليمامعطىمخمدنابضكتلةمنظومةفي

stepتعليمةباستخدامالإزاحةمنحنيارسم-1
المستقرةالحالةكسبثابت–التخامدنسبة-المتخامدغيرالطبيعيالترددأوجد-2
1قارنها مع المنحني في الطلب و ارسم العلاقة و 2اكتب العلاقة الرياضية للإزاحة بالاستفادة من الطلب -3

m=1;
b=0.1;
k=0.1;
F=2;

Example



clc
clear
m=1;
b=0.1;
k=0.1;
F=2;
Num=[F];
Den=[1 0.1 0.1];
step(Num,Den)
grid
% K.wn^2=Num;
% 2.zeta.wn=0.1;
% wn^2=0.1
wn=sqrt(0.1)
zeta=0.1/(2*wn)
K=1/wn^2
figure
t=0:0.1:140;
c=K*F*(1-exp(-
zeta*wn*t).*(cos(wn*sqrt(1-
zeta^2)*t)+(zeta/(sqrt(1-
zeta^2))).*sin(wn*sqrt(1-zeta^2)*t)));
plot(t,c)
grid

wn =
0.3162

zeta =
0.1581

K =
10
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Example
:يليمامعطىمخمدنابضكتلةمنظومةفي

المعطاة و ارسمهاالبارامتراتاكتب العلاقة الرياضية للإزاحة بالاستفادة من -1

stepو ارسم منحني الإزاحة باستخدام تعليمة m k bاحسب -2

wn=5;

ζ=0.6;
K=1;
F=1;



clc
clear
wn=5;
zeta=0.6;
K=1;
F=1;
t=0:0.01:1.6;
c=K*F*(1-exp(-zeta*wn*t).*(cos(wn*sqrt(1-
zeta^2)*t)+(zeta/(sqrt(1-zeta^2))).*sin(wn*sqrt(1-
zeta^2)*t)));
plot(t,c)
grid
%K.wn^2/(s^2+2.zeta.wn.s+wn^2)
%1/(m.s^2+b.s+k) or (1/m)/(s^2+(b/m)s+(k/m))
% (1/m)=K*wn^2
m=1/(K*wn^2)
% k/m=wn^2
k=m*wn^2
% (b/m)=2.zeta.wn
b=2*m*zeta*wn
num=[1];
den=[m b k];
figure
step(num,den)
grid
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