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Practica 3

Introduccion al Simulink

Objetivo.
Familiarizarse con el modo de operacion de Simulink.

Introduccion.

Simulink es un paquete grafico para el disefio asistido por ordenador de
sistemas fisicos. Para entrar en él se debe teclear el comando Simulink en el
prompt de MatLab o bien dar clic en el botdén que lo representa en la barra de
menu.

Al Entrar a Simulink se abre una ventana. Se trata de la libreria de Simulink, la
cual esta compuesta por diferentes elementos enmarcados bajo diversas
categorias. Asi, en la categoria Simulink se encuentran, entre otras las
subcategorias como: sources (fuentes), discrete (sistemas discretos lineales),
continuos (sistemas continuos lineales), nonlinear (sistemas continuos no
lineales) y math (elementos matematicos).

Para empezar a disenar un esquema Simulink se ha de abrir una ventana
nueva (icono superior izquierda de la libreria Simulink). Para realizar dicho
disefio uniremos diferentes elementos de la libreria, después de ser arrastrados
con el ratén hacia la ventana del modelo. En dicha ventana del modelo es
interesante mencionar la opcion de Simulation de la barra de menu, ya que
dentro de ésta esta la opcion parameters, la cual nos servira para definir los
parametros de simulacion de nuestro modelo. En concreto, en la pestafa
Solver tenemos los siguientes parametros de relevancia:

e Startimey Stop time: parametros de inicio y fin de simulacién.

e Type: indica el tipo de sistema a simular (variable-step para sistemas
continuos y fixed step para sistemas discretos). En el caso de la
variable-step se habilita los cuadros max step size e initial step size (por
defecto en auto) que marcan el periodo de muestreo maximo o inicial
(respectivamente) a utilizar para la simulacién, y los cuadros relative
tolerance y absolute tolerance que fijan la tolerancia elegida para la
ejecucion de los algoritmos de simulacion utilizados. En el caso de fixed
step se habilita el cuadro de fixed step size que define el periodo de
muestreo del sistema discreto (por defecto auto).

Nota: Para una informacién mas detallada de estos parametros hacer uso
del help de la ventana de Simulation Parameters.
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Desarrollo.

1.- En la ventana Simulink Library Browser identificar algunos de los
elementos presentes en la carpeta Simulink y como se podrian utilizar.

(i Simulink Library Drowser BE x|
Flle Edit vew Hep
D = # |

Commonly Used Blocks: simuink/Commonly
Jsed Blccks

O W Smulink =) Fmren

- 32| Commenly Uszc Blocks ussc uocﬁs e

-3 Contnuous *
3 Liscontnuites Cortiruous
Ql Discrele
% | Logic and Bt Operations
-3 1 nnkup TaHes
- 33| Math Operatiors
- %] Model verificztion 4]
- 35 Model-wide Ltilties
32 Forte & Sukeysteme
- 33 Signal Attributes
- 3| wignal Koutng
-2 Sines
M Sources L
- 32 User-Defined Functions &
¥~ 3| Additiond Math & Dscrete
- Wl perospacz Blockset
B E] CDMA Refe-ece Jlockset
0 E] Communicazione Blockeet =
B Contral System Tanhax
~-1- ¥l Cias & Sauaqes Blockset
B EI Bnbedded Ta y=L fur nfireon C1664
= EI Embedded Targ=t for Motorolc @ HC:
= §J Embedded Ta-gat for Vlotorolz@ MP(
= W] Embedded ~a-gzt for DSE/VDX
= W bmbedded argat for 11C200 S [
<] i | 2 Sinke ad
Ready 77
Figura 1. Buscador de librerias de simulink.
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2.- Analizar las opciones de simulation de la barra de tareas de la ventana de
trabajo de Simulink que se ilustra en la Figura 2.

M.C. Jorge A. Huerta 2



Practica 3

Laboratorio de Control Analdgico I

(EJ untitled

BEX]

File Edit View Simulaton Format Tools Help

Dedée o nomal v | i B & | B
Configuration Parameters... Ctrl+E
v Normal
Accelerator
External
1100% [ [ lode45 4

Figura 2 Ventana de trabajo de simulink.

3.- Con la ayuda de su profesor, analizar uno de los demos de control
presentes en la ayuda de matlab. En este caso se analizara un control de nivel
de agua ilustrado en la Figura 3.
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Reportar.

e Algunos de los elementos de la libreria de Simulink estudiados.

e Explicar el uso de las opciones de simulation de la ventana de trabajo de
Simulink.

e Notas personales.
e Conclusiones.
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