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Simulink

• Είναι ένα πακέτο λογισμικού για μοντελοποίηση, 

προσομοίωση και ανάλυση δυναμικών συστημάτων

• Υποστηρίζει γραμμικά και μη γραμμικά συστήματα, 

μοντελοποιημένα για συνεχή χρόνο, sample time, ή

συνδυασμό των δύο.

• Για μοντελοποίηση, παρέχει ένα γραφικό περιβάλλον 

χρήστη (GUI) για τη δημιουργία μοντέλων ως 

διαγράμματα βαθμίδων.
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Εκκίνηση του Simulink
Στο command window του MATLAB:

Επιλέγετε Create Blank Model:
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Εκκίνηση του Simulink

Workspace για 

την ανάπτυξη

του μοντέλου

Σετ δομών (για να προσθέσετε 

στο μοντέλο σας)
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Δημιουργία μοντέλου

Το simulink απεικονίζει το σύστημα ως Διάγραμμα Δομών (Block Diagram)

Συνδέσεις / Ροή πληροφορίας

Στοιχειώδη δυναμικά συστήματα
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Δημιουργία μοντέλου

Προσθήκη μίας ημιτονοειδούς πηγής (sinusoidal source):

Πατάω και σέρνω τη 

δομή sine wave στο 

workspace
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Δημιουργία μοντέλου

Προσθήκη δομών:

Η δομή Gain 

(ενίσχυσης) είναι στη 

βιβλιοθήκη Math 

Operations

Η δομή Scope 

είναι στη 

βιβλιοθήκη 

Sinks
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Δημιουργία μοντέλου

Ορισμός παραμέτρων:

Διπλό κλικ στη δομή Gain για 

ορισμό των παραμέτρων της.

Ενίσχυση = 5

Περιγραφή 

λειτουργίας της 

δομής



ΤXM-ΠΠ                                       

Δημιουργία μοντέλου

Εκτέλεση προσομοίωσης Χρόνος προσομοίωσης

Πατάτε εδώ για να 

τρέξει η προσομοίωση
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Δημιουργία μοντέλου

Απεικόνιση της εξόδου μέσω της δομής Scope:

Διπλό κλικ στη 

δομή Scope
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Παράδειγμα με 

συναρτήσεις 

μεταφοράς
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Δεξαμενή υγρού

G(s) =
5𝑠

2𝑠 + 2

Δεξαμενή

Είσοδος u Έξοδος y

Παροχή τροφοδοσίας Παροχή εκροής
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Δεξαμενή υγρού
Δημιουργία του διαγράμματος δομών στο Simulink:

Δομή Θέση στη βιβλιοθήκη

Step Sources

Transfer Function Continuous

Scope & To Workspace Sinks
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Δεξαμενή υγρού
Ορισμός παραμέτρων:

Βήμα σε t=1

Τιμή πριν το βήμα

Τιμή μετά το βήμα
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Δεξαμενή υγρού
Ορισμός παραμέτρων:

G(s) =
5𝑠

2𝑠 + 2
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Δεξαμενή υγρού
Εκτέλεση προσομοίωσης:

Διπλό κλικ
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Δεξαμενή υγρού
Χρήση των αποτελεσμάτων της προσομοίωσης στο MATLAB:
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