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Sumulacja Rakiety w programie SimStructure
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1. Deklaracja zmiennych

double desired y = 10, error y, kd y =1, kp y =1, ki y = 0.3; signal s y;
signal thrust; signal tl angle; integrator i y;

desired y — zadana wartos¢ wysokosci (initialnie 10).
error y — réznica miedzy warto$cia zadang a aktualng.

kp y, kd y, ki y — wspoétczynniki regulatora PID dla osi y (proporcjonalny,
rézniczkujacy, catkujacy).

s y, thrust, tl angle — sygnaty stuzace do dalszego przetwarzania i
wizualizacji.

i y — wewnetrzny akumulator (catkujacy) regulatora.

2. Regulator PID dla osi _Y

desired y = 15 + 5 * t; error y = desired y - pl.y; sy =error y; 1y =
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error y; tl.thrust = tl.saturation * ( kp y * error y - kd y * pl.dy + ki y
* 1y ); thrust = tl.thrust / 100000;

Linia <code>desired y = 15 + 5 * t;</code> powoduje zmiane zadanej
wysokosci liniowo w czasie (t to czas symulacji).

Obliczenie b%edu:
;error _y: Roznica miedzy wysoko$cig zadang a biezaca (pl.y).

Catkowanie btedu:

;1 y: Proste catkowanie przez przypisanie btedu (moze by¢ rozszerzone o
sumowanie w petli).

Wyjscie regulatora:
;tl.thrust = faktor saturacji x (P - error — D - predkos¢ + I - catka).

Skalowanie sygnatu sity ciggu (thrust) dzieleniem przez 100 000, by
uzyskac¢ odpowiednie jednostki/zakres.

3. Regulator PID dla kata

double a, kp a = 1.0, kd a = 0.01, ki a = 0.001, a err; []la = pi - pi/180 *
bl.heading + 10 * ( key2("1") - key2("2") ); signal angle err; angle err =
50 * a; integrator i a; i a = a / 10;

tl.angle = kp a * a

- kd_a * bl.spin

+ ki a * 1 a;

tl angle = 50 * tl.angle;

a — btad kata: rdéznica miedzy katem referencyjnym (pi) a aktualnym
(bl.heading w radianach), plus korekta z klawiatury (przyciski "1" i "2").

kp a, kd a, ki a — wspétczynniki PID dla kata.
angle err — skalowany btad kata do wizualizacji.
i a — catka btedu kata (tu zaledwie a/10, nie sumujgca).

Obliczenie wyjscia regulatora kata:
;tl.angle =P - a — D - obrét + I - i a

tl angle — dodatkowe skalowanie sygnatu kata.

4. Wizualizacja i wykresy

made by Kacper Ostrowski 2/4



2025/07/04 16:05 3/4 Symulacja: kontrolera PID w programie SimStructure

@{ line(pl.x-1000, desired y, pl.x+1000, desired y, blue, #3); text(#10,
#50, "Thrust: %12.6f N", tl.thrust); text(#10, #10, "Heading:%12.6f degree",
bl.heading); text(#10, #30, "Angle: %12.6f rad", a); text(#1l0, #70,
"Integrator: %12.6f", i y); plot s y, thrust, angle err, tl angle; }

Funkcja <code>line()</code> rysuje poziomg linie na wysoko$ci zadanej w
odniesieniu do pozycji pl.x.

Kilka wywotan <code>text()</code> wyswietla na ekranie:
wartosé sity ciggu (tl.thrust),
aktualny kat (bl.heading),
btad kata (a),
wartos¢ catki btedu osi y (i y).
<code>plot()</code> generuje wykresy kolejnych sygnatodw:
s y — sygnat btedu wysokosci,
thrust — sita ciagu,
angle err — btad kata (skala),
tl angle — sygnat wyjsciowy regulatora kata.
Kod:

double desired y=10,error_y,kd y=1,kp y=1,ki y=0.3;
signal s y;

signal thrust;

signal tl angle;

integrator i y;

desired y = 15+5%t;

error y = desired y-pl.y;
Sy = error_y;
iy = error_y;
tl.thrust = tl.saturation*(kp y*error y-kd y*pl.dy+ki y*i y);
thrust = tl.thrust/ ;
double a,kp a=1.0,kd a=0.01,ki a=0.001,a err;
a = pi-pi/ *bl.heading+10* (key2("1")-key2("2"));
signal angle err;
angle err = 50%*a;
integrator 1i_a;
ia=a/lo;
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tl.angle = kp_a*a-kd a*bl.spin+ki a*i a;
tl angle = 50*tl.angle;
@

line(pl.x-1000,desired y,pl.x+1000,desired y,blue,#3);
text (#10,#50,"Thrust: %12.6f N",tl.thrust);

text (#10,#10, "Heading:%12.6f degree",bl.heading);

text (#10,#30,"Angle: %12.6f rad",a);

text (#10,#70,"Integrator: %12.6f",1i vy);

plot s y, thrust, angle err, tl angle;
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