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  :مقدمه 

  
  

  :با سیمولینک شروع کار 
ن آنید از اتو هاي دینامیکی، می سازي سیستم که شما براي شبیه ستسیمولینک نرم افزاری

هاي مختلف از جمله برق  هاي زیادي در زمینه رشته افزار داراي کتابخانه این نرم .استفاده کنید
هاي مهندسی در محاسبات  فصل مشترك رشته اافزار متلب ر اگه ما نرم. میباشدو مکانیک 

هاي مهندسی در زمینه  نیم فصل مشترك رشتهاتو می اافزار سیمولینک ر نرم، نیم اددي بدع
  .یمدهساز قرار  افزارهاي شبیه نرم

  :براي اینکه بتوانیم نرم افزار سیمولینک را اجرا کنیم به یکی از دو روش زیر عمل می کنیم 
 در پنجره فرمان متلب Simulinkبا تایپ فرمان  -1

با کلیک بر آیکون   -2 متلب toolbarدر 
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  :با اجرا کردن نرم افزار سیمولینک پنجره اي به شکل زیر باز می شود 

  
  

براي اینکه . م افزار سیمولینک مشاهده می شود موجود در نر هاي در این پنجره کتابخانه
حاوي آن بلوك رجوع  کتابخانه بتوانیم بلوك مورد نظر را در این پنجره بیابیم کافیست به 

          کتابخانهبه عنوان مثال براي استفاده از منبع موج سینوسی بایستی به . کنیم 
  .مراجعه کنیم 

و معمول  براي بلوکهاي بسیار پر کاربرد         ،   اه هناخباتکدر بین  
  . مورد استفاده قرار می گیرد از جمله اسیلوسکوپ  در سیمولینک ،

  
یک مدل جدید  File << New << Modelک ابتدا از مسیر نبراي شروع کار با سیمولی

  .کنید در شکل زیر مشاهده می ااین مدل ر. ایجاد کنید
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عناصر مورد احتیاج را ، خواهید حل کنید  اي که می حالا شما باید در این مدل برحسب مساله 

  .از کتابخانه سیمولینک به مدل مورد نظر انتقال دهید
   

  )  1مثال 
خواهیم از یک پالس، مشتق و انتگرال گرفته و روي یک اسکوپ به همراه سیگنال اصلی  می

مولد پالس، انتگرالگیر، مشتقگیر، : تیاج داریم عبارتند ازهایی را که اح بلوك. نمایش دهیم 
  .تسهیم کننده و بلوکی بسیار معروف به نام اسکوپ

  :تونید بیابید ها را در مسیرهاي زیر می این بلوك
Simulink >> Sources >> Pulse Generator  
Simulink >> Continuous >> Integrator 
Simulink >> Continuous >> Derivative 
Simulink >> Signal Routing >> Mux 

Simulink << Sinks << Scope 
   

 نید روي بلوك مورد نظر کلیک چپاتو شما می. ها بسیار ساده می باشد  نحوه آوردن بلوك
خواهید بلوك  به درون مدل مربوطه ببرید و در جائیکه می اکرده و بدون رها کردن آن، موس ر
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و یا اینکه روي بلوك مورد نظر کلیک  )Drop Drag and(کنید را قرار دهید، موس را رها
  :صورت زیر انتخاب کنید به ار Add to untitledراست کرده و گزینه 

  
   
   
     
   
   
     
   
   
     

پس از اینکه . دهیدتغییر  توانید آن را نام پیش فرض مدل شماست که می untitled در واقع
  :ریدوبیا صورت زیر در به اها ر اضافه کردید بلوكن امدل خودتبه  اها ر تمامی بلوك

  
   
   
   
   
   
   
   
   

  
   

ها را عوض کنید، هم با کیبورد به این  نید جاي آناتو ها، هم با موس می براي مرتب کردن بلوك
وي کیبورد، جاي بلوك را نظر را انتخاب کرده و با کلیدهاي جهتی بر ر صورت که بلوك مورد

 Vو براي کوچک کردن آنها از کلید  Rها از کلید  براي بزرگ کردن اندازه بلوك. دهیدتغییر 
  .استفاده کنید
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روي بلوك مولد پالس دوبار کلیک کنید  رب. ها انجام دهیم  ر بلوكبحالا باید تنظیمات لازم را 
  :و مانند شکل زیر تغییرات لازم را اعمال کنید

   
  
   

  
  
  
  
  

ثانیه و بدون تـاخْیر و با پهناي  1.5و دوره تناوب  1خروجی این بلوك یک پالس با اندازه 
  .درصد دامنه هست 50پالس معادل 

)Duty Cycle =50%(  
  .تغییر دهید 3هاي آن را به  بلوك تسهیم کننده دوبار کلیک کرده و تعداد وروديبر روي 

  .هاي انتگرالگیر و مشتقگیر و اسکوپ تغییري ایجاد نکنید در تنظیمات بلوك
به سمت خروجی مولد  ابراي اینکار ماوس ر .  ها را به یکدیگر متصل کنیم حال باید بلوك

 ،کردن آن رهافشار داده و بدون  ار امد کلیک چپ رد+  پالس برده و زمانی که ماوس به شکل
گر ماوس بصورت یک  به سمت ورودي دومی تسهیم کننده حرکت کنید و زمانی که اشاره

خواهید از یک سیگنال  اگر می .کنید تا اتصال ایجاد شود رهابعلاوه دوخط درآمد آن را 
مثلا در مورد اتصال ورودي  . استفاده کنید  از کلیک راست ماوس باید ،انشعابی بگیرید

انتگرالگیر باید ماوس را به سمت سیگنال خروجی مولد پالس برده و با فشردن کلیک راست به 
گر ماوس بصورت یک بعلاوه دوخط  سمت ورودي انتگرالگیر حرکت کنید و زمانی که اشاره

مطابق  صورت و ینباقی اتصالات را دقیقا به هم .کنید تا اتصال ایجاد شود رهادرآمد آن را 
  :شکل زیر انجام دهید
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البته قبل از اجرا کردن باید تنظیمات . اجرا کنید  انید آن راتو حالا مدل شما آماده شده و می
انجام بدید که فعلا براي این مثال نیازي  ار...) را، گام حرکت، نوع حلگر و زمان اج(سازي شبیه

سپس بر روي اسکوپ دو بار . با فشاردادن دگمه استارت، ران کنید اپس مدلتان ر.نیست 
  :ببینید اهاي زیر ر کلیک کنید، شما قاعدتا باید شکل موج

  )ها را کامل ببینید کلیک کنید تا شکل موج Auto scaleیادتان باشد که حتما روي دکمه (
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  :) 2مثال 
  :ضابطه این تابع به صورت زیر است. خواهیم نمودار یک تابع را رسم کنیم  می 

  
   
   

  :هاي مورد نیاز را از مسیرهاي زیر وارد کنید کرده و بلوك ابتدا یک پنجره جدید را باز
Simulink >> Sources >> Clock  
Simulink >> Sources >> Constant 
Simulink >> Math Operations >> Sum 
Simulink >> Math Operations >> Gain 
Simulink >> Math Operations >> Math Function 
Simulink >> Sinks >> XY Graph 

  
کنید آورده و مانند شکل آنها  هاي خواسته شده را به تعدادي که در شکل زیر مشاهده می بلوك

  :را مرتب کنید
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  :حالا تنظیمات زیر را انجام دهید

  روي بلوكConstant  قرار دهید 3دوبار کلیک نموده و مقدار آن را  
  روي بلوكGain  قرار دهید 2دوبار کلیک نموده و مقدار آن را  
 روي بلوك Gain1  قرار دهید 3دوبار کلیک نموده و مقدار آن را  
  روي بلوكMath Function  دوبار کلیک نموده و در پنجره تنظیمات باز شده

  ) .  2به توان ( تخاب کنیدان squareتابع را    نوع
  روي بلوكMath Function1  دوبار کلیک نموده و در پنجره تنظیمات باز شده

  ). رساندن به توان( انتخاب کنید powتابع را    نوع
  روي بلوكSum  دوبار کلیک نموده و در قسمتList of signs را  |+- +-هاي  علامت

  ).تفریق شوندهو تعداد ورودي هاي جمع شونده ( وارد کنید
  روي بلوكXY Graph  دوبار کلیک نموده و حد پائینx  و  5و حد بالاي آن را  -5را

  ) .براي رسم نمودار ( قرار دهید 150و حد بالاي آن را  -150را  yحد پائین 
  :ها را مانند شکل زیر به یکدیگر وصل کنید اکنون بقیه بلوك
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را  xیر سازي شماست که اینجا نقش متغ بیهبینید در واقع همان زمان ش این کلاکی که می 
محور افقی صفحه (XY Graph کند و از این جهت است که به اولین ورودي بلوك بازي می
است که به دومین  yوصل شده است خروجی جمع کننده نیز برابر با متغییر ) مختصات

وصل شده است نقش باقی ) عمودي صفحه مختصاتمحور (XY Graph ورودي بلوك
  .ها را اگر به صورت معادله توجه کنید خواهید فهمید بلوك

باشد  می) بطور پیش فرض(سازي سیمولینک از صفر تا ده ثانیه دانید که زمان شبیه احتمالا می
را تغییر سازي  رسم کنیم، باید بازه زمانی شبیه] -5 5[پس اگر ما بخواهیم تابع را در بازه 

یا با  Simulation << Configuration Parameters...براي این منظور از مسیر . دهیم
حالا مانند شکل زیر، زمان  .شوید وارد تنظیمات مدل خود ،  Ctrl+Eفشار دادن کلیدهاي 

  :سازي را وارد کنید شروع و پایان شبیه

   
کنید پس از اجراکردن بطور خودکار نمودار  Runتوانید آن را  اکنون مدل شما آماده شده و می

  :شود نمایش داده می
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  :) 3مثال 
  :حل دستگاه معادلات 

  
   
   
   
   
   

  :هاي مورد نیاز بلوك
Simulink >> Sources >> Constant  
Simulink >> Sinks >> Display 
Simulink >> Math Operations >> Sum 
Simulink >> Math Operations >> Gain 
Simulink >> Math Operations >> Algebraic Constrain 

  
کنید آورده و مانند شکل آنها  هاي خواسته شده را به تعدادي که در شکل زیر مشاهده می بلوك

  :را مرتب کنید
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  .بچرخانید Ctrl+Rتوانید به وسیله فشردن کلیدهاي  ها را می بلوك :نکته

   
  :ها تنظیمات بلوك

 روي بلوك Constant  قرار دهید 3دوبار کلیک نموده و مقدار آن را  
  روي بلوكConstant1  قرار دهید 2دوبار کلیک نموده و مقدار آن را  
  روي بلوكGain  قرار دهید 2دوبار کلیک نموده و مقدار آن را  
  روي بلوكGain1  قرار دهید 3دوبار کلیک نموده و مقدار آن را  
  روي بلوكGain2  قرار دهید 7دوبار کلیک نموده و مقدار آن را  
 روي بلوك Gain3  قرار دهید 5دوبار کلیک نموده و مقدار آن را  
  روي بلوكGain4  قرار دهید 3دوبار کلیک نموده و مقدار آن را  
  روي بلوكGain5  قرار دهید 4دوبار کلیک نموده و مقدار آن را  
  روي بلوكGain6  قرار دهید 4دوبار کلیک نموده و مقدار آن را  
  روي بلوكSum  دوبار کلیک نموده و در قسمتList of signs  علامت هاي++ -+| 

  را وارد کنید
  روي بلوكSum1 قسمت دوبار کلیک نموده ودرList of signs  علامت هاي++ --| 

  را وارد کنید
  روي بلوكSum2 قسمت  دوبار کلیک نموده ودList of signs  علامت هاي++ --| 

  را وارد کنید
 هاي خواهید خروجی را با دقت بالاتري ببینید، روي بلوك اگر می Display  دوبار

  انتخاب کنید longکلیک کرده و فرمت نمایش آنها را 
  :کرده و جواب دستگاه معادلات مربوطه را مشاهده کنید Runتوانید مدلتان را  حالا می
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  :) 4مثال
تابع تبدیل سیستم  . خواهیم پاسخ پله و پاسخ ضربه یک سیستم کنترلی را مشاهده کنیم می 

  :به شرح زیر است
  
   
   
   

است و اگر پاسخ پله آن را رسم کنیم خواهیم دید که پاسخ  3این سیستم درجه 
پاسخ پله و (ضمنا می خواهیم خروجی را در دو حالت. باشد  می) سینوسی میراشونده(زیرمیرا

  .انتقال دهیم  MATLABبه فضاي کاري ) ضربه
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  :هاي مورد نیاز بلوك
Simulink << Sources << Step  

Simulink << Sinks << Scope  
Simulink << Sinks << To Workspace  

Simulink << Continuous << Derivative  
Simulink << Continuous << Transfer Fcn  

  :ها را مانند شکل زیر مرتب کنید بلوك
   

  
   
  :ها تنظیمات بلوك 

 روي بلوك Step دوبار کلیک نموده و مقدار Step time  قرار دهید 0را.  
  بلوكروي Transfer Fcn دوبار کلیک نموده و مقدار Denominator 

coefficients  قرار دهید] 2 3 1 1[را  
 روي بلوك Scope  دوبار کلیک نموده و سپس به منويParameters  رفته و تعداد

  قرار دهید 2محورها را برابر 
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  روي بلوكTo Workspace  دوبار کلیک نموده و در قسمتVariable name 
. ( را انتخاب کنید Arrayحالت  Save formatرا وارد کرده و در قسمت  sت عبار

  )جهت استفاده در فضاي کاري متلب 
  روي بلوكTo Workspace1 دوبار کلیک نموده و در قسمت Variable name 

( را انتخاب کنید Arrayحالت  Save formatرا وارد کرده و در قسمت  hعبارت 
  ) .ري متلب جهت استفاده در فضاي کا

  :تنظیمات مدل
  :به صفحه تنظیمات رفته و مانند شکل زیر عمل کنید Ctrl+Eبا فشردن کلید 

  

  
   

  :اتصالات را به صورت زیر انجام دهید
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  :کنید Runحالا 
   

  
   
   
   
   
   
   
   
   
   
   
   
   

  .ها را کامل ببینید کلیک کنید تا شکل موج Auto scaleیادتان باشد که حتما روي دگمه 

  :) 5مثال 
موازي، شکل موج RLCکنیم که با گرفتن پارامترهاي یک مدار خواهیم سیستمی طراحی  می

باند  جریان سلف و ولتاژ خازن را نشان داده و همچنین فرکانس تشدید، ضریب کیفیت و پهناي
  :کنید، ایجاد کنید که در شکل زیر مشاهده میمدلی مانند آنچه . مدار را محاسبه و نمایش دهد
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ها و از مسیر  روي آن رتوانید با راست کلیک کردن ب ا میها ر رنگ بلوك :نکته 
Background Color زمینه را با راست کلیک کردن به روي صفحه مدل و از  و رنگ پس

  .تغییر دهید Screen Colorمسیر 
هم  که آن Reciprocal Sqrtبلوك  ه در کجا قرار دارند بجزگفته شده کها قبلا  تمامی بلوك
  .قرار دارد Math Operations در کتابخانه

  .هستند Constantهاي به رنگ صورتی،  و بلوك Gainهاي به رنگ قرمز،  بلوك :توجه

  :ها تنظیمات بلوك

 روي بلوك R  دوبار کلیک نموده و مقدار آن راR قرار دهید  
 هاي روي بلوك L ها را  دوبار کلیک نموده و مقدار آنL قرار دهید  
 روي بلوك C  دوبار کلیک نموده و مقدار آن راC قرار دهید  
 روي بلوك L/R  دوبار کلیک نموده و مقدار آن راL/R قرار دهید  
 1 روي بلوك/LC  1دوبار کلیک نموده و مقدار آن را/LC قرار دهید  
  بلوكSum هم مشخص است که چه تنظیماتی دارد.  
 روي بلوك Product قرار دهید 3هاي آن را  دوبار کلیک نموده و تعداد ورودي.  
 روي بلوك Step دوبار کلیک نموده و مقدار Step time  راD  و مقدارFinal 

value  راA قرار دهید  
  روي بلوكScope هاي و بلوك Display  کلیک راست نموده و از مسیرFormat 

<< Hide Name ها را پنهان کنید نام بلوك  
 روي بلوك Scope  دوبار کلیک نموده و سپس به منويParameters  رفته و تعداد

  قرار دهید 2محورها را برابر 
انتخاب و کلیک راست کنید  Display هاي و بلوك Scopeها را بجزء بلوك  حالا تمامی بلوك

را انتخاب کنید پس اندکی مرتب کردن مدل، روي  Create Subsystemو از منوي باز شده 
را انتخاب کنید حالا  Mask Subsystem...کلیک راست کرده و گزینه  Subsystem بلوك
  .به نمایش درآمده است Mask Editorبینید پنجره  طور که می همان
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  :مدل  تنظیمات
قرار داده و در قسمت  imageرا در حالت  Commandبروید و  Icon & Portsابتدا به تب 

Icon Drawing commands کد زیر را وارد کنید:  
))'image(imread('RLC.jpg  
»RLC.jpg «ي مدل قرار بدم توجه کنید که این  زمینه خواهم پس عکسی است که من می

کرده و به تب  Applyعکس باید در مسیر متلب باشد تا آپلود شود بعد از وارد کردن کد، 
Parameters بروید و مانند شکل زیر عمل کنید:  

   
Apply  کرده و به تبDocumentation بروید و مانند شکل زیر عمل کنید:  

   

  
   

  .کنید OKحالا دیگر 
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شود تا پارامترهاي مدار را وارد  حالا اگر روي بلوك دوبار کلیک کنید، دیالوگی براي شما باز می
  .کنید

  :مانند شکل زیر عمل کنید

  
   

  :کنید Runسپس 
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  :را بفشارید Auto scaleروي اسکوپ دوبار کلیک کرده و دگمه  رها ب جبراي دیدن شکل مو
   

  
   
   
   
   
   
   
   
   
   
   
   
   

  :) 6مثال 
  شبیه سازي سیستم جرم و فنر در شبیه ساز متلب

  :سیستم جرم و فنر زیر را در نظر بگیرید
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  صورت زیر بدست می آیدمعادله دینامیکی این سیستم به 

( )aMx Bx Kx f t     

ر با بالاترین درجه مشتق حل جهت مدلسازي این سیستم در ابتدا باید معادله را براي متغی
 :بنابراین داریم .استxکه در اینجا کنیم

 1 ( )ax f t Bx Kx
M

     

  :زیر به دست می آیدبنابراین  دیاگرام بلوکی آن به صورت 

  

  

  .حال باید این دیاگرام بلوکی را در محیط شبیه ساز متلب مدلسازي کنیم

  .بلوکها را مطابق شکل زیر وارد کرده و سیم کشی آنها را مطابق با شکل انجام دهید 



22 
 

  

 Icon. کرده تا پنجره مربوطه به آن باز شودdouble –click بلوك جمع  بر روي  :نکته 

shape در قسمتا مستطیلی انتخاب کرده و آن رlist of    ، +++تایپ می کنیم .   

  .توجه کنید که براي گرفتن انشعاب از بین دو انتگرالگیر باید کلیک راست کنید

  .حال مقادیر زیر را براي انجام شبیه سازي در نظر  بگیرید 

10 , 10 / , 5 / , 4 .S aM kg k N m B N m f N m     

همچنین در قسمت  .نظر  این مقادیر را وارد کنیدبا دبل کلیک کردن روي بلوك هاي مورد 
  .تغییر دهید 20را که زمان شبیه سازي است به  10عدد  untiled بالاي پنجره
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نتایج مورد تا  فشار دهیدرا که به صورت یک مثلث سیاه است  start simulation اکنون 

را  auto scaleگزینه .( کلیک کرده و نتایج را ببینید scopeحال روي . نظر استخراج گردد
  .)فراموش نکنید 
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    نامز بسح رب مسج تعرس رییغت رادومن                             

فاقی می تچه ا. و برنامه را دوباره اجرا کنید) B=20مثلا(حال ضریب دمپینگ را افزایش دهید 
  افتد؟چرا؟

  چه اتفاقی می افتد؟ چرا؟) B=1مثلا(ضریب دمپینگ را کاهش دهید 

  .را برررسی و تحلیل کنید Kقرار داده و اثر افزایش یا کاهش  5ضریب دمپینگ را برابر 

با استفاده از این روش شما قادر خواهید تمامی سیستمهاي کنترلی را شبیه سازي  :نکته 
یعنی فقط کافی است با استفاده از دانسته هاي درس کنترل ، بلوك دیاگرام سیستم . کنید

بقیه کارها را . را بدست آورده و آن را در محیط سیمولینک اجرا کنید کنترلی مورد نظر 
  .سیمولینک متلب برایتان انجام می دهد 
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  :) 7مثال
خواهید مقدار  فرض کنید سیستمی کنترلی دارید که تابع تبدیل آن در دسترس نیست و می

پله داده و براي این منظور به ورودي سیستم، . زمانی این سیستم را بدست آورید ثابت
  .گیریم زمانی را از روي خروجی سیستم اندازه می ثابت

  :هاي زیر را وارد آن کنید اي جدید باز کرده و بلوك پنجره اکنون
   

Simulink >> Sources >> Step 
Simulink >> Sources >> Clock 
Simulink >> Sinks >> Stop Simulation 
Simulink >> Sinks >> Scope 
Simulink >> Continuous >> Transfer Fcn 
Simulink >> Sources >> Constant 
Simulink >> Sinks >> Display 
Simulink >> Logic and Bit Operations >> Relational Operator 

  
 :ها را مانند شکل زیر مرتب کرده و سیم کشی کنید حال بلوك
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  :ها تنظیمات بلوك

دوبار کلیک نموده و مقدار آن  Constant روي بلوك   قرار دهید  را
  روي بلوكRelational Operator دوبار کلیک نموده و در قسمت Relational 

operator  را انتخاب کنید >=عملگر  
  روي بلوكStep  دوبار کلیک نموده و مقدارStep time  قرار دهید 0را  
  روي بلوكTransfer Fcn دوبار کلیک نموده و مقدار Denominator 

coefficients  قرار دهید] 1  6.748[را  
  :تنظیمات مدل

  مقدارMax step size  قرار دهید  0.001را  
  :کنید Runتوانید مدلتان را  حال می

  
  :توضیح مدل

هرگاه که   ایم و مقایسه کرده مقدار  این سیستم را با  واقع ما خروجی در
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 Stop Simulationشده و بلوك  1گر  وجی به این مقدار رسید، خروجی بلوك مقایسهرخ
زمانی سیستم  سازي، برابر مقدار ثابت حال قطعا مقدار زمان شبیه. کند سازي را متوقف می شبیه

  .خواهد بود

  :) 8مثال
. سازي کنم پیادههاي شرطی،  را با استفاده از بلوك 1  به 4خواهم یک مالتی پلکسر  می 

باشد که بسته  داراي دو پایه کنترلی می) 1به   4مالتی پلکسر (دانید این عنصر طور که می همان
آنطوري . گیرد سیگنال ورودي، در خروجی قرار می 4به وضعیت منطقی این دو پایه، یکی از 

خصوصیات مذکور پلکسر و با  مالتی م، بلوکی با نامیکتابخانه سیمولینک را جستجو کرد ماکه 
  .میپیدا نکرد

  :ها بلوك
Simulink >> Sources >> Constant 
Simulink >> Sources >> Ground 
Simulink >> Sinks >> Display 
Simulink >> Math Operations >> Sum 
Simulink >> Signal Routing >> Manual Switch 
Simulink >> Logic and Bit Operations >> Logical Operator 
Simulink >> Ports & Subsystems >> If 
Simulink >> Ports & Subsystems >> If Action Subsystem 

کشی کنید و تنظیمات لازمه را بر مبناي آنچه  ها را مانند شکل مرتب کرده و سیم حال بلوك
 :که در ادامه آمده است، اعمال کنید

کشی کنید و تنظیمات لازمه را بر مبناي آنچه  ها را مانند شکل مرتب کرده و سیم حال بلوك
  :که در ادامه آمده است، اعمال کنید
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  :ها تنظیمات بلوك

  روي بلوكConstant1  قرار دهید 2دوبار کلیک نموده و مقدار آن را.  
  روي بلوكConstant2  قرار دهید 3دوبار کلیک نموده و مقدار آن را.  
  روي بلوكConstant3  قرار دهید 4دوبار کلیک نموده و مقدار آن را.  
  روي بلوكSum  دوبار کلیک نموده و در قسمتList of signs هاي  علامت++++| 

  .را وارد کنید
  روي بلوكLogical Operator  دوبار کلیک نموده و نوع عملگر آن راNOT  قرار

  .انتخاب کنید distinctiveنوع نمایش را  Icon shape دهید سپس در قسمت
  روي بلوكLogical Operator1  دوبار کلیک نموده و نوع عملگر آن راNOT  قرار

  .انتخاب کنید distinctiveنوع نمایش را  Icon shape دهید سپس در قسمت

   روي بلوكIf دوبار کلیک نموده و مانند شکل زیر عمل کنید: 
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 :ن را اجرا کنیدتوانید مدلتا حال می
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  :منابع و مراجع 

 engineering-simulink--dynamic_system_simulation_for_matlab 
 www. Mathworks.ir 

 


