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 التجارب والتطبيقات
 -21-م

  Simulinkلنكو مييالدتعريف 
،  فيأو  ميك فهم ي   "Link "   ربي  أدا  و ا Simulation" مأخوذ من كلطتي  االطاكايك     Simulink السطيلظك

 ى. بأنه فعظى برب  الطاكاك  بطجكلات أخر   Simulinkمن الطختصر الطركب  
 هو عبكر  عن مظصة Simulink ر فكنكوبكختص  . تخطيطيّة ك  رسومبوصم ك الأنظطة تهرس  على الشكشةِ  ان

Platform  ظطكق ال  لطاكاكِ  متعدد Multidomain الديظكمكييةالاركيية   ةوتصطي  أسكسهَ نطوذج للأنظطي) 
Dynamical Systemsاذ ييوود . Simulink  العكمية  ميدر و مجطوعية مكتبيكت ال بيئية تخطيطيية تمكعليية

 .الطهتَخَصّصة فهطْكِن أَنْ فهطدّدَ للتطبيقكتكطك وحسب رغبة الطستميد، 
 

احتيكجييكت الطسييتميد.  البدافيية، أَو تعييديا نطييكذجَ حكلييية لتَلْبِييية  بسيي ولة ميين فهطْكِيينه بظييكن الظطييكذج Simulinkمَيي  
الييومن أو ،  Continuous Timeظطيي ج فيي  الييومن الطسييتطر خطّيييةَ، ته  أنظطيية خطيّيية ولا Simulinkيَييدْع  

. كطيك ان  الأنظطية فهطْكِين  أَنْ تكيون متعيدد  الظسيب  نيالاثظي، أَو الومن ال جيين مِينْ Sampled Time عيّنلطه ا
Multirate-    معكيظت ك تت  عِظْدَههك أجوانه مختلمةه Sampled  أَو تهادّثUpdated الظِسَب الطختلمة. عظد  

 
ومظييي  ر يييورا اهتطكميييكت ثلان البيييكحصين فييي  التخصصيييكت العلطيييية والتقظيييية فييي  أرجيييكن  Simulinkلقيييد جييي   

ف  مختلف الطجكلات التقظيية والصيظكعية، مصيا الأبايكث   كوحل الطعطور ، اذ استهخدم  لظط جة الطسكئا الواقعية
والأج ييييو  الطبييييية  Communicationsوالاتصييييكلات  Defenseوالييييدفك   Aerospaceلقيييية  بكلمضييييكن الطتع

Medical Instrumentation .  ومَييSimulink    ّةمييك بعييد الظطييكذج الخطييية الطِصكليييي إلييىفهطْكِيين  التايير 
ية. ليييي ا فييييكن الظطييييكذجِ اليخطّييييية الأاصيييير واقعييييية والتيييي  تَصِييييف رييييواهرَ العييييكل  الا يقيييي  بطو ييييوع لاستكشييييكن
Simulink  عطلييك ال ييكم بطصيا  أوفهاوّ  الاكسو  إلى  مختبر لعير  وتَالييا الأنظطية التي  لي  فكين مطكظظيك

، وهيي  عبييكر  عيين Demosفج ييو بطييك فعييرن بييكلعرو   Simulinkذلييك فييكن  فضييي  عيين .ا ذلييك ميطييك عييدا 
 Simulinkيك  الواقعية.  كطيك فج يو استعرا كت للعديد من الطسكئا العلطية الت  تهظط ج رواهر من عكل  الا

 ك مخططييكت فييدرات وصييملبظييكن نطييكذج ب Graphical User Interface  (GUI)بيكنيييةواج يية مسييتعطا ب
Block Diagrams  يرس  على الورقة. وكأنهرس  نطكذج حسب الطلب، من تهطكّن الطستميد 
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عظيدمك فكيون هظيك  عطيا  Simulink menus سييطلظك قيوائ  بعيد تعرفيا الظطيوذج فطكين ماكاكتيه، إميك مين 
عظييدمك  MATLAB Command Windowميين نكفيي   إفعييكز مييكتي    أو بإدخييك  الافعييكزات   ،تمييكعل 

مظدمجية بإحكيكم  مي   Simulinkان برامجييكت  فكون هظك  دفعكت من الطاكايك  مصيا تجيكر  الطونير كيكرلو.
 ا  الآتية:للأغر  MATLABاستخدام بيئة  Simulinkوفطكن    ،MATLABبيئة  

  .      تعرفا مدخيت الظطوذج-1
 خون مخرجكت الظطوذج لغر  التاليا والتصور.-2
 .MATLABانجكز وركئف معيظة من خي  الظطوذج من خي  استدعكئكت إلى عواما ودوا   -3
 

، اذ ان الخطيوات اليصيث الأوليى تهظجيو خيكرج برامجييكت Simulinkهظك  سر خطوات لظط جة أي نظيكم في  
Simulink الآت على الظاو ، وه ا الخطوات السر ه  وقبا بظكن الظطوذج: 

هي  تعرفمييه  حركي . ان الخطيو  الأوليى في  نط جيية أي نظيكم Defining the Systemتعريفف النافام -1
بكلككما . ولو ككن الظظكم كبيرا وفطكن تجوئته إلى أجوان صغير ، ميمضا نط جة كا مركبة جوئية عليى حيد . 

 كا مركبة فطكن دمج ك  ف  الظطوذج الككما للظظكم. وبعد بظكن
 
. هظيك  ثيثية مركبيكت ييت  Identifying System Componentsتطفاق  مممالمف م مراتفات النافام -2

 تعرفا الظظكم من خيل ك وه :
 وفطكن تغيرهك من قبا الطستميد. ،الصوابر الت  فعتطد علي ك الظظكموه  : Parametersالمعممات -أ

 : وه  الطتغيرات ف  الظظكم والت  تتغير بغير الومن.Statesالات الح- 

الإشيكر  وتجدر  الطاكاك . ف  أثظكن: وه  الطدخيت والطخرجكت والت  تتغير حركيك Signalsالإشارات  -ت 
الإشيييكرات  تهطصيييا، فييي  حيييين Blocksفيييكن الطعلطيييكت والايييكلات تهطصّيييا بييياِِ درات  Simulinkفييي  انيييه   إليييى

 بين المِدرات. بخطوط توصا
 

 ت  مطكثلته  مطكبقته( فجب تاديد كا مطك فأت :ت Subsystem لكا نظكم فرع ونشير إلى انه 
 الظظكم المرع . Inputs دخيتعدد مه  *
 الظظكم المرع . Outputs( نواتجمهخرجكت  عدد  *
 ( للظظكم المرع .Variables  الطتغيرات States عدد الاكلات *
 ر(  الظظكم المرع .قي  معلطكت  ثواب *
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 ف  الظظكم المرع . internal تاديد ميطك إذا ككن هظك  إشكرات داخلية  *
 

 وبعد العظكصر السكبقة فجب عطا قكئطة شكملة بطركبكت الظظكم، وعظدئ  فكون الظظكم جكهو للبدن بكلظط جة.
 
هي ا الخطيو   . في Modeling the System with Equationsط  المعفالالات انمذجف  النافام قو ف-3

سيتخدم قكئطيية الطركبييكت فجيب صيييكغة نطييوذج رفك ي  علييى شييكا معيكدلات تصييف الظظييكم. لكيا نظييكم فرعيي  ته 
سييتخدم لإنشييكن مخطيي  فييدرات فيي  فه  اليي ي التيي  تطيير مطكبقت ييك لوصييف الظظييكم رفك يييك. ان الظطييوذج الرفك يي 

Simulink  من الأشكك  الآتية:شكا فطكن ان فكون بأي 
 .Algebraic Equationsمعكدلات جبرفة  -أ

 .Logical Equationsمعكدلات مظط ية  - 
 للأنظطيية ذات الييومن الطسييتطر  الأنظطيية الطسييتطر   Differential Equationsمعييكدلات تمك ييلية  -ت

Continuous Systems  .) 
  للأنظطيييية ذات الييييومن الطتقطيييي   الأنظطيييية الطتقطعيييية Difference Equationsمعيييكدلات فرقييييية  -ث

Discrete Systems  .) 
 
 .Simulink     Building the Simulink Block Diagram ةقناء مخطط فدر  -4

بعد تعرفا الظطوذج الرفك   الخكص بوصف كا نظكم فرع ، فطكين البيدن ببظيكن مخطي  فِيدرات للظطيوذج في  
Simulinkمركبيية  . اذ يييت  بظييكن مخطيي  فييدرات لكييا مركبيية فرعييية بشييكا مظمصييا، وبعييد إاطييك  نط جيية كييا

 فرعية يت  دمج ك سوفة ف  الظطوذج الخكص بكلظظكم.
 
 .Running the Simulationالمحاكاة  نفيذت-5

فسييط ، وبشييكا  Simulinkوفيحييب بييكن  مخطيي  المِييدرات فطكيين ماكاييك  الظطييوذج وتاليييا الظتييكئج.بعييد بظييكن 
 م. متمكعا، بتعرفا الطدخيت ونط جة الظطوذج ث  ميحظة التغير ف  سلو  الظظك

 
هي ا الطرحلية  في . Validating the Simulation Resultsالتحق  من شفريي    نتفا ا المحاكفاة  -6

الأخييير  يييت  التاقيير ميين شييرعية نتييكئج الطاكاييك  ومعرفيية صيييحيت ك. ان نجييكح هيي ا الطرحليية هييو م شيير وا يي  
 على دقة تطصيا الظطوذج للخصكئص الميوفكوفة للظظكم الا يق .
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-21-م  

فكييون عيكد  فيي  مجيكلات تقظييية متخصصيية، مصيا عليي  الاكسيو  وهظدسيية البرمجيييكت  Simulinkان اسيتخدام 
يتطليييب  Simulinkوال ظدسييية الطيككنيكيييية والك ربكئيييية وهظدسييية الطييييران. لييي ا فيييكن تطبيييير وهظدسييية الاكسيييو  

  وتاليييا الإشييكر  Control Theoryمصييا نظرفيية السيييطر   ،معرفيية العديييد ميين الطوا ييي  التقظييية الطتخصصيية
Signal Analysis  وتطصييا فضيكن الاكليةState Space Representation    ومصيا هي ا الطوا يي  هي ،

معلومييكت  إلييى الأمصليية التيي  لا تاتييكج عييدد ميينخييكرج مجييك  توج ييكت هيي ا الكتييك . ليي ا سييون ناييكو  عيير  
 .Simulinkتخصصية لأخ  فكر  مبسطة عن 

 
 م لال ممحاكاة معا المثال

. فليو أخي نك الطعكدلية الآتيية و الطعروفية بيكلظطوذج رفك يية لظط جية معكدليةSimulink سيتخدم ف  ه ا الطصيك  فه 
 :Harmonic  Modelالتوافق  

 
 Frequency  ،تطصا التيردد  t ،، وه  دالة بدلالة الومن  Displacementتطصا الإزاحة  tx)(اذ ان 
. ف  ه ا الطصك  ت  تصبير الطعلطكت عظد Amplitudeتطصا السعة  A، و Phase Angle زاوفة الطورتطصا 

 ال ي  الآتية:
 
 
 
 
 
 
 
 

Frequency=5 rad/sec; Phase= /2; A=2. 

ميظ ير عيدد  ،MATLABفي  أسيما الواوفية اليسيرى مين واج ية  Startوذليك بيكلظقر عليى  Simulinkنمت  
 .مك فأت تظ ر الواج ة الطبيظة ف   Simulink. بعد التأشير بكلطكوس على Simulinkمن الخيكرات مظ ك 
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 :Model Windowإلى نكف   الظطوذج  Simulink مكتبةه ة من تهساب المِدرات الآتي -1
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 ف  الشكا الآت : ةمبيظه  المِدرات كطك  توصا -2

 

 
 

 cosine ال ي  الطيئطة.  لاحب بيكن دالية الجييب تطيكم   دخاه ته و  على المِدرات   Double clickن كر نقرتظقَ يه  
الطبييين فيي  أعيييا، فييكن الإشييكر  الداخليية  الترتيييب. فيي  القكئطيية الطسيياوبة فيي  الظكفيي   البييكرز فطكيين اختيكرهييك ميين 

 . muxأداِ   اسييتعطك ( عيين يرفيير أللإزاحييةسييوفّة مي  الظييكتج   تعر سيي( Ramp Function  دالية التعلييية 
                                            .scope ن علىكظقر نقرتيه   الرسوم لعر 
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قَييدْ تَاتييكج و    (CTRL+T).وبعييد ذلييك نميي  الطاكاييك   ك  سييليط ربطييك  تأاييد ميين ان جطييي  المِييدرات مربوييية  -3
و  على  عر  أفضا مِن الرسوم.  على نكف  Autoscaleممتكح  لاختيكر               عر  الطجك  للاهصه

                          

 

 

 ملاحا :

ميي  الييدوا  الرفك يييةِ الداخليييةِ وصييظكديرِ العييد  الطسييكند   Simulinkسييتعطك  ا  هيي ا الطصييكِ  كي ييية رَ عَييلقييد 
 :الآت الأخرى لطاكاك  معكدلةَ. نمس الظتكئجِ  فهطْكِنه أفضك  الاصو  علي ك من البرنكمج 

t=(0:.02:20);A=1;phi=pi/1;omega=5; 

xt=A*cos(omega*t+phi); 

plot(t,xt);grid 
 

 :ه  ونتيجة الاكسو     

 
 

0 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10
-2

-1.5

-1

-0.5

0

0.5

1

1.5

2



 

8 
 

 

 م-41-

نظام مدخلاته  nX
ومخرجاته   nY ومهطصا بكلطعكدلة المرقية الآتية:   

,....3,2,1;5 1   nXYY nnn  

اذ ان  nX استخدم هو عدد عشوائ .   Simulink لطاكاك  ه ا الظظكم.    

 

 الاا:

الآت : بطخط  المِدراتظظكم فطكن تطصيله فكن ه ا ال  

 

 
 مخط  فدرات الطصك 

 

نمت   لتظمي  الطاكاك   Simulink ث  نمت  صماة جديد  ف    Simulink ومك دمظك نتعكما م  معكدلة فرقية  .
Discreteنختكر فدر   نظقا المدرات الى الصماة الت  فتاظكهك م  ميحظة ان  . source فككفئ الطهدخا  

Input وان   sink الطهخرج  نفككف   .Output فإنظك نختكر من خيكرات  ك  عشوائي ا  ومك دام الطهدخا الططلو  عدد 
source فدر    Random Number من خيكرات العطليكت الرفك ية  كفظختكره 5أمك فدر  الصكبر .  Math 

Operations الطوجود داخا فدر   1بعد إبدا  العدد   Gain فتهج و  5. وأمك الإشكر  السكلبة للعدد 5عدد بكل 
Sumمن فدر   بعد إبدا  إحدى الإشكرتين الطوجبتين بإشكر  سكلبة. وأمك إشكر  وحد  التأخير فتهج و من  
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Commonly Used Blocksخيكرات  وذلك بكختيكر فدر    Unit Delay مخط  وبعد ترتيب المدرات وفر . 
الآت : ابكلطكوس، فتكون الصماة الت  فتاظكهك بكلشك السكبر يت  إفصك  الأس   المِدرات  

 

 
 

ف  أعلى الصماة الطمتوحة، ث  نظقر نقر  واحد  على Simulation ولتظمي  الطاكاك  نظقر نقر  واحد  على 
Start سون تكون بشكا رس  على  للاصو  على الظتيجة والت   Scopeنقرتين على فدر    ث  للتظمي  ، 

 الظاو الآت :
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نظكم مدخيته : -2-التطبير nX ومخرجكته   nY ومهطصا بكلطعكدلة المرقية الآتية:   
,....3,2,1;5.05.0 21   nXXXY nnnn  

اذ ان  nX موجة جيبيه  هو  Sine Wave استخدم .  Simulink لطاكاك  ه ا الظظكم.    

 الاا:

الآت : بطخط  المِدراتفطكن تطصيله  ه ا الظظكم  

 

 

 

 

صماة وبإتبك  خطوات مشكب ة للطصك  السكبر ناصا على  simulink الآت : ابكلشكوالظتكئج الطقكبلة ل ك     
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