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ΠΔΡΙΛΗΦΗ  
 

 

Η ιεηηνπξγία πνιιώλ ζπζηεκάησλ δελ είλαη ζηαζεξή. Σν πξόβιεκα απηό 

αληηκεησπίδεηαη κέζσ ελόο λένπ ζπζηήκαηνο, ηνπ αληηζηαζκηζηή θαη ηεο κνλαδηαίαο 

αλάδξαζεο. Σν ζύζηεκα απηό είλαη ζύζηεκα θιεηζηνύ βξόρνπ, έρεη  εζσηεξηθή 

επζηάζεηα θαη νη έμνδνη ηνπ ζπζηήκαηνο έρνπλ επηζπκεηή ζπκπεξηθνξά θαη δελ 

ππάξρνπλ αλεπηζύκεηεο αιιειεπηδξάζεηο κεηαμύ ησλ ζεκάησλ εηζόδσλ θαη ησλ 

εμόδσλ.  

θνπόο ηεο εξγαζίαο είλαη ε θαηαζθεπή δύν πξνγξακκάησλ γηα ηνλ ππνινγηζκό 

ηνπ αληηζηαζκηζηή ελόο ζπζηήκαηνο θιεηζηνύ βξόρνπ ζην GUI ηνπ Matlab. ην πξώην 

πξόγξακκα είλαη λα ππνινγίδεηαη ε ζπλάξηεζε κεηαθνξάο ηνπ αλνηρηνύ βξόρνπ 

ζπζηήκαηνο, ην νπνίν ζύζηεκα δέρεηαη κία είζνδν, ζεσξώληαο σο γλσζηνύο ηνπο 

πίλαθεο ελόο ζπζηήκαηνο απηνκάηνπ ειέγρνπ νη νπνίνη ζπλδένληαη κέζσ ησλ 

εμηζώζεσλ ζην ρώξν ησλ θαηαζηάζεσλ. ηε ζπλέρεηα ππνινγίδεηαη ε ζπλάξηεζε 

κεηαθνξάο θιεηζηνύ βξόρνπ, ην νπνίν επηηπγράλεηαη κε ηε ρξήζε αληηζηαζκηζηνύ. 

Πξνεγνπκέλνο εηζάγνληαη νη επηζπκεηνί πόινη.  

ην δεύηεξν πξόγξακκα δίλεηαη ε ζπλάξηεζε κεηαθνξάο αλνηρηνύ βξόρνπ θαη 

ππνινγίδεηαη ε ζπλάξηεζε κεηαθνξάο θιεηζηνύ βξόρνπ θαη ηνπ αληηζηαζκηζηή. 

Η παξνύζα εξγαζία ρσξίδεηαη ζε δύν θεθάιαηα. ην πξώην θεθάιαην αλαθέξαηε 

ε ζεσξία ηελ νπνία θάλνπλ ρξήζε ηα πξνγξάκκαηα. ην δεύηεξν θεθάιαην δίλνληαη ηα 

πξνγξάκκαηα θαη εμεγείηαη ν ηξόπνο κε ηνλ νπνίν ηξέρνπλ.  

 

 

 

 

ΛΔΞΔΙ ΚΛΔΙΓΙΑ  
 

GUI-Matlab, Αληηζηαζκηζηήο, Αλάδξαζε, πλάξηεζε κεηαθνξάο, ηαζεξνπνηήζεκν 

ζύζηεκα 
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ABSTRACT 
 

The operation of multiple systems is not stable. This issue is treated using a new system 

consisting of a compensator and a unit feedback. The closed loop system is with inner 

stability, and the system outputs have desirable behaviour. No undesirable 

reactions/interrelations between input and output are observed. 

 

The main objective is to develop two Matlab programs, using the GUI environment, 

able to estimate the compensator of a closed loop system. The transfer function of the 

open loop system is estimated in the first program named “compensatorabcd”. This 

system receives an input, assuming the matrices of an automated control system to be 

known. These matrices are connected using the functions in the device area. The 

transfer function is further estimated using a compensator. The desired poles are 

inserted a priori. 

 

The transfer function of an open loop is inserted in the second program named 

“compensator”, aiming to estimate the transfer function of a closed loop and a 

compensator. 

 

The current study consists of two chapters. The theory and literature review is 

mentioned in the first chapter. The programs and their manuals are presented in the 

second chapter. 

 

   

 

 

 

 

KEY WORDS 
 

GUI-Matlab, Compensator, Feedback, Transfer function, Stabilizable system 
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ΚΔΦΑΛΑΙΟ  Ι 

 

1.1.   Δηζαγωγή  

 

1.1.1.  Σήμαηα και Σςζηήμαηα 

 

Οη ιέμεηο ζήκαηα θαη ζπζηήκαηα αθνύγνληαη ζπρλά ζηε ζεκεξηλή επνρή. Έηζη 

ζεσξνύληαη ηα ειεθηξηθά ζήκαηα θαη ηα ζπζηήκαηα απηνκάηνπ ειέγρνπ. Σα ζήκαηα 

πεξηγξάθνληαη από κία καζεκαηηθή ζπλάξηεζε ε νπνία απνηειείηαη από  κία ή 

πεξηζζόηεξεο αλεμάξηεηεο κεηαβιεηέο, κία από ηηο νπνίεο είλαη ππνρξεσηηθά ν ρξόλνο, 

δειαδή ζπκβνιίδνληαη σο f(x,y,z,t,….w). Σν ζήκα πεξηέρεη πιεξνθνξίεο γηα ηελ 

ρξνληθή εμέιημε κίαο πνζόηεηαο ε νπνία πεξηγξάθεη έλα θαηλόκελν ή κία δηαδηθαζία. 

 Γηα ην ζύζηεκα δελ κπνξεί λα δνζεί αθξηβήο νξηζκόο . Πεξηγξαθηθά ζα ήηαλ 

δπλαηόλ λα δηαηππσζεί όηη είλαη κηα δηάηαμε ή ζύλνιν ή ζπιινγή αληηθεηκέλσλ 

ζπλδεκέλσλ θαηά ηέηνην ηξόπν ώζηε λα απνηεινύλ κία ελόηεηα ή λα δξνπλ σο 

νινθιεξσκέλε νκάδα δειαδή όηη είλαη ζπλδεδεκέλα έηζη ώζηε λα κπνξνύλ λα 

πεηύρνπλ έλα ζπγθεθξηκέλν ζθνπό. 

 ην ρήκα 1 (Μπινθ δηάγξακκα) θαίλεηαη ε ζύλδεζε ησλ ζεκάησλ κε ην 

ζύζηεκα. 

 

 

ρήκα 1 

 

όπνπ u(t) είλαη ην ζήκα ηεο εηζόδνπ ηνπ ζπζηήκαηνο θαη y(t) ην ζήκα πνπ παξάγεη ην 

ζύζηεκα ζηελ έμνδν ην νπνίν νλνκάδεηαη πξαγκαηηθή απόθξηζε y(t) ηνπ ζπζηήκαηνο 

ειέγρνπ.  

 ηα ζήκαηα όηαλ εθαξκόδεηαη εζειεκέλα ζην ζύζηεκα κπνξεί λα είλαη είηε 

θηλεηήξηα δύλακε, είηε δηέγεξζε, είηε εληνιή θαη πξνέξρεηαη από κία εμσηεξηθή πεγή 

ύζηεκα 

y(t) u(t) 
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ελέξγεηαο. Οη δηεγέξζεηο νη νπνίεο δελ δξνπλ εζειεκέλα ζην ζύζηεκα νλνκάδνληαη 

δηαηαξαρέο.  

  Δθηόο ησλ ζπζηεκάησλ κηαο εηζόδνπ θαη κηαο εμόδνπ ππάξρνπλ θαη ηα 

ζπζηήκαηα ηα νπνία δέρνληαη παξαπάλσ από κία εηζόδνπο θαη εμόδνπο. Ο αξηζκόο ησλ 

εηζόδσλ δελ είλαη απαξαίηεην λα είλαη ίζνο κε ηνλ αξηζκό ησλ εμόδσλ. Έλα ηέηνην 

ζύζηεκα όπνπ είηε ν αξηζκόο ησλ εηζόδσλ είηε ν αξηζκόο ησλ εμόδσλ είλαη 

κεγαιύηεξνο ηεο κνλάδαο νλνκάδεηαη πνιπκεηαβιεηό ζύζηεκα θαη γξαθηθά 

πεξηγξάθεηαη από ην ρήκα 2. 

 

 

ρήκα 2 

 

 Έλα ζύζηεκα κε m δηεγέξζεηο θαη p απνθξίζεηο εθθξάδεηαη καζεκαηηθόο είλαη 

έλαο ηειεζηήο F, ν νπνίνο νξίδεηαη (Fu)(t)=y(t)  

 

όπνπ  u(t)=

)(

......

)(

)(

2

1

tu

tu

tu

m

 θαη y(t)=

)(

......

)(

)(

2

1

ty

ty

ty

p

. 

  

Μία δηάηαμε θπζηθώλ ζηνηρείσλ ζπλδεδεκέλσλ ή ζπζρεηηζκέλσλ θαηά ηέηνην 

ηξόπν ώζηε λα θαηεπζύλνπλ, λα ξπζκίδνπλ ή λα ζηαζεξνπνηνύλ απηό ην ίδην ην 

ζύζηεκα, ή θάπνην άιιν ζύζηεκα νλνκάδεηαη ζύζηεκα απηνκάηνπ ειέγρνπ. 

 Έλα ζύζηεκα ειέγρνπ ραξαθηεξίδεηαη αλνηθηνύ βξόρνπ όηαλ ε δξάζε ειέγρνπ 

είλαη αλεμάξηεηε ηεο εμόδνπ ελώ είλαη θιεηζηνύ βξόρνπ όηαλ ε δξάζε ηνπ εμαξηάηαη 

 

 

 

Πνιπκεηαβιεηό

ύζηεκα 

u2(t) 

um(t) 
yp(t) 

y2(t) 

u1(t) 

. 

. 

. 
 

. 

. 

. 
 

y1(t) 
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από ηελ έμνδν. Σα ζπζηήκαηα θιεηζηνύ βξόγρνπ νλνκάδνληαη θαη σο  ζπζηήκαηα 

αλάδξαζεο. Αλάδξαζε είλαη εθείλε ε ζπγθεθξηκέλε ηδηόηεηα ελόο ζπζηήκαηνο 

θιεηζηνύ βξόρνπ ε νπνία επηηξέπεη ηε ζύγθξηζε ηεο εμόδνπ ηνπ κε ηελ είζνδν ζην 

ζύζηεκα, έηζη ώζηε ε επηζπκεηή δξάζε ειέγρνπ λα απνηειεί ζπλάξηεζε ηεο εμόδνπ θαη 

ηεο εηζόδνπ ηνπ ζπζηήκαηνο. Πξέπεη λα ζεκεησζεί όηη ε έμνδνο κπνξεί λα πξνέξρεηαη 

από θάπνηα άιιε ειεγρόκελε κεηαβιεηή θαη ε είζνδνο εθηόο από ην ζύζηεκα κπνξεί λα 

επηδξά θαη ζε θάπνην ππνζύζηεκα. Δπίζεο ε αλάδξαζε είλαη εθείλν ην ραξαθηεξηζηηθό 

ησλ ζπζηεκάησλ ειέγρνπ θιεηζηνύ βξόγρνπ ην νπνίν ηα θάλεη λα μερσξίδνπλ από ηα 

ζπζηήκαηα ηνπ αλνηθηνύ βξόρνπ. 

  

Σα ζπζηήκαηα ρσξίδνληαη ζε δύν θαηεγνξίεο: 

- ηα ζπζηήκαηα ζπλερνύο ρξόλνπ ηα νπνία δέρνληαη σο είζνδν έλα ή 

πεξηζζόηεξα ζήκαηα ζπλερνύο ρξόλνπ. Απηά παξηζηάλνληαη από κία 

πξαγκαηηθή ζπλάξηεζε RRtxi :)( , όπνπ i=1,…m θαη ην t ν ρξόλνο ζε 

ζπλερή κνξθή. 

- Καη ζηα ζπζηήκαηα δηαθξηηνύ ρξόλνπ ηα νπνία δέρνληαη σο είζνδν ζήκαηα 

δηαθξηηνύ ρξόλνπ y[t] όπνπ ην t παίξλεη δηαθξηηέο ηηκέο , t=k*T  

όπνπ k=…-2, -1, 0, 1, 2, … θαη  T>0 είλαη ε πεξίνδνο δεηγκαηνιεςίαο.    

  

 

1.1.2.   Η Μαθημαηική Επμηνεία ηος Σςζηήμαηορ 

 

Η καζεκαηηθή πεξηγξαθή ελόο ζπζηήκαηνο κπνξεί λα παξαζηαζεί από n 

δηαθνξηθέο εμηζώζεηο πξώηεο ηάμεο ηεο κνξθήο: 

 

1 1 1 2 1 2( ) ( ( ), ( ),...., ( ), ; ( ), ( ),...., ( ))n mx t f x t x t x t t u t u t u t  

2 2 1 2 1 2( ) ( ( ), ( ),...., ( ), ; ( ), ( ),...., ( ))n mx t f x t x t x t t u t u t u t  

. . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 

1 2 1 2( ) ( ( ), ( ),...., ( ), ; ( ), ( ),...., ( ))n n n mx t f x t x t x t t u t u t u t  

όπνπ ui(t) είλαη νη κεηαβιεηέο εηζόδνπ, RxRxRRf mn

i :  είλαη νη 

κεηαβιεηέο εμόδνπ θαη xi(t) είλαη νη κεηαβιεηέο θαηάζηαζεο από ηηο νπνίεο 
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ππνινγίδεηαη ε κειινληηθή απόθξηζε ηνπ ζπζηήκαηνο. Όηαλ είλαη γλσζηή ε παξνύζα 

θαηάζηαζε ( )ix t  θαη νη είζνδνη u(t) νη παξαπάλσ εμηζώζεηο πεξηγξάθνπλ ηελ δπλακηθή 

ηνπο.    

Έλαο άιινο ηξόπνο πνπ κπνξεί λα παξαζηαζεί έλα ζύζηεκα είλαη από κία 

δηαλπζκαηηθή δηαθνξηθή εμίζσζεο πξώηεο ηάμεο.   

 

( ) ( ( ), ; ( ))x t f x t t u t  

όπνπ  x(t)= n

m

RR

tx

tx

tx

:

)(

......

)(

)(

2

1

  είλαη ην δηάλπζκα  θαηάζηαζεο ηνπ ζπζηήκαηνο, 

 

nmn

n

RxRxRR

tuttxf

tuttxf

tuttxf

tuttxf :

))(,),((

......................

))(,),((

))(,),((

))(;),((
2

1

  είλαη ην δηάλπζκα  

έμνδνο ηνπ ζπζηήκαηνο 

 

θαη όπνπ  u(t)= m

m

RR

tu

tu

tu

:

)(

......

)(

)(

2

1

   είλαη ην δηάλπζκα εηζόδνπ ηνπ ζπζηήκαηνο   

  

 Έλα ηέηνην καζεκαηηθό πξόηππν νλνκάδεηαη κνληέιν ηνπ ρώξνπ θαηαζηάζεσο. 

 

 Έζησ x(t):    ηόηε ν κεηαζρεκαηηζκόο Laplace ππνινγίδεηαη από ηε ζρέζε  

 

{ ( )} ( ) : ( ) stL x t X s x t e dt  

 

ελώ ν κεηαζρεκαηηζκόο Z κεηαζρεκαηίδεη ηε ζρέζε x(t):    ζηε ζρέζε  

{ ( )} ( ) : ( ) t

t

Z x t X z x t z . 
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 Γεληθά έλα πνιπκεηαβιεηό ζύζηεκα S ζπλερνύο ρξόλνπ πεξηγξάθεηαη από ηηο 

εμηζώζεηο ζην ρώξν ηωλ θαηαζηάζεωλ από ηηο παξαθάησ εμηζώζεηο σο εμήο: 

 

pxmpxnnxmnxn RDRCRBRA

tDutCxty

tButAxtx

,,,

)()()(

)()()(
.

 

 

  Μεηαζρεκαηίδνληαο ην παξαπάλσ ζύζηεκα θαηά Laplace θαη ζέηνληαο σο: 

 

X(s)= L{x(t)} 

U(s)= L{u(t)} 

Y(s)= L{y(t)}                          

 πξνθύπηεη 

 

sX(s)-x(0)=AX(s)+BU(s) 

Y(s)=CX(s)+DU(s) 

 

(sΙ-A)X(s)=x(0)+BU(s) νπόηε 

X(s)=(sI-A)
-1

 x(0)+(sI-A)
-1

BU(s) 

Y(s)=C(sI-A)
-1

x(0)+C(sI-A)
-1

BU(s)+DU(s) 

 

Αλ x(0)=0 

 

Y(s)=[C(sI-A)
-1

B+D]U(s) 

 

Ο πίλαθαο G(s)=[C(sI-A)
-1

B+D]
pxm

pr sR )(  νλνκάδεηαη πίλαθαο ζπλάξηεζεο 

κεηαθνξάο ηνπ ζπζηήκαηνο. 

   Δάλ ε ζπλάξηεζε είλαη ηεο κνξθήο 
))....()((

))....()((
)(

21

21

n

n

pspsps

zszszs
ksG  ηόηε νη 

ηηκέο πνπ κεδελίδνπλ ηνλ παξνλνκαζηή νλνκάδνληαη πόινη (pole) θαη νη ηηκέο πνπ 

κεδελίδνπλ ηνλ αξηζκεηή νλνκάδνληαη κεδεληθά (zero) θαη ε k  είλαη κία ζηαζεξά πνπ 

εθθξάδεη ην θέξδνο (gain).  
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 Όηαλ ν βαζκόο ηνπ πνιπσλύκνπ ηνπ παξνλνκαζηή είλαη κεγαιύηεξνο από ηνλ 

βαζκό ηνπ πνιπσλύκνπ ηνπ αξηζκεηή ηόηε ε ζπλάξηεζε  κεηαθνξάο νλνκάδεηαη strictly 

proper. 

 

 Έλα πνιπκεηαβιεηό ζύζηεκα S δηαθξηηνύ ρξόλνπ πεξηγξάθεηαη από ηηο 

εμηζώζεηο ηνπ ρώξνπ ηωλ θαηαζηάζεωλ σο: 

 

pxmpxnnxmnxn RDRCRBRA

nDunCxny

nBunAxnx

,,,

][][][

][][]1[

 

 

Όπνπ ε ζπλάξηεζε κεηαθνξάο παξηζηάλεηαη σο : 

 

mm

mm

nn

nn

azazaza

bzbzbzb
zH

1

1

10

1

1

10

....

....
)(  

 

Οκνίσο θαη ζ‟ απηήλ ηελ πεξίπησζε νη ηηκέο πνπ κεδελίδνπλ ηνλ παξνλνκαζηή 

νλνκάδνληαη πόινη θαη νη ηηκέο πνπ κεδελίδνπλ ηνλ αξηζκεηή νλνκάδνληαη κεδεληθά.  

 

 Έλα πνιπκεηαβιεηό ζύζηεκα S ζπλερνύο ρξόλνπ πεξηγξάθεηαη από ην 

γεληθεπκέλνο ρώξν θαηαζηάζεωλ όηαλ είλαη ηεο κνξθήο: 

 

 

 

 

 

όπνπ ν Δ έλαο κε αληηζηξέςηκνο πίλαθαο 

Αλ Δ αληηζηξέςηκνο ηόηε  ην ζύζηεκα αλάγεηαη ζηνλ ρώξν θαηαζηάζεσλ. 

  

 Έλα ζύζηεκα ιέγεηαη όηη έρεη θαζπζηέξεζε όηαλ είλαη ηεο κνξθήο: 

 

.

( ) ( ) ( )

( ) ( ) ( )

, , , ,nxn nxm pxn pxm nxn

E x t Ax t Bu t

y t Cx t Du t

A R B R C R D R E R
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.

( ) ( ) ( )

( ) ( ) ( )

, , ,nxn nxm pxn pxm

x t Ax t Bu t

y t Cx t Du t

A R B R C R D R

 

 

Όπνπ ζ είλαη ε δηαθνξά θάζεο εηζόδνπ θαη θ ε δηαθνξά θάζεο εμόδνπ. 

   

Όια ηα ζπζηήκαηα έρνπλ θάπνηεο βαζηθέο ηδηόηεηαο: 

1. Έλα ζύζηεκα νλνκάδεηαη πξνζζεηηθό αλ γηα θάζε δεύγνο εηζόδσλ x(t), u(t) 

(x[k],u[k]) ηζρύεη 

 

[F(x+u)](t)=(Fx)(t)+(Fu)(t)  ,  ([F[x[k]+u[k]]=F[x[k]]+F[u[k]]) 

Γειαδή έλα ζύζηεκα είλαη πξνζζεηηθό αλ ε απόθξηζε ζηελ έμνδν y(t)= [F(x+y)](t) 

(y[k]= [F[x+y]][k]) ε νπνία πξνθύπηεη από ηελ είζνδν x(t)+u(t) (x[k]+y[k]) είλαη ίζε κε 

ην άζξνηζκα ηεο απόθξηζεο (Fx)(t) ([Fx][k]) ζηελ έμνδν ιόγσ ηεο εηζόδνπ x(t) ζπλ ηελ 

απόθξηζε ζηελ έμνδν (Fu)(t) ([Fu][k] )ιόγσ ηεο εηζόδνπ u(t) (u[k]).  

 

2. Υαξαθηεξίδεηαη σο νκνγελέο αλ γηα θάζε κηγαδηθή ζηαζεξά a θαη γηα είζνδν 

x[k] ηζρύεη 

 

[F(ax)](t)=a(Fx)(t) (F[ax[k]]=aF[x[k]]) 

 

Η ζρέζε απηή δείρλεη όηη ζηα νκνγελή ζπζηήκαηα ζηελ έμνδν y(t)=[F(ax)](t) 

(y[k]=[F[ax][k]]) ε νπνία πξνθύπηεη από ηελ είζνδν ax(t) (ax[k]) ηζνύηαη κε a-θνξέο 

ηελ απόθξηζε (Fx)(t) ([Fx][k]) ζηελ έμνδν ιόγσ ηεο εηζόδνπ x(t) (x[k]). 

 

3. Έλα ζύζηεκα y(t)=(Fx)(t) (y[k] = [Fx][k]) ην νπνίν είλαη πξνζζεηηθό θαη 

νκνγελέο νλνκάδεηαη γξακκηθό. 

Οη δύν παξαπάλσ ζπλζήθεο είλαη ηζνδύλακεο κε ηελ ζπλζήθε 

 

[F(ax+bu)](t)=a(Fx)(t)+b(Fu)(t) ([F[ax[k]+bu[k]]= aFx[k] + bFu[k]) 

 

κε x(t) θαη u(t) (x[k] θαη u[k]) έλα δεύγνο εηζόδσλ θαη a,b πξαγκαηηθέο ζηαζεξέο. 
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4. Αηηηαηό θαιείηαη έλα ζύζηεκα αλ γηα θάζε ρξνληθή ζηηγκή t0 θαη γηα θάζε 

είζνδν x(t)  ε απόθξηζε y(t0) ηνπ ζπζηήκαηνο ηε ρξνληθή ζηηγκή t0 εμαξηάηαη 

κόλν από ηελ είζνδν κέρξη ηελ ρξνληθή ζηηγκή t0 . 

 

5. Καη ραξαθηεξίδεηαη σο ρξνληθά αλαιινίωην ή ζηαζεξό  πξνο ην ρξόλν αλ γηα 

θάζε είζνδν x(t) θαη γηα θάζε t1 ε έμνδνο, ζε είζνδν x(t-t1),ηζνύηαη κε     y(t-t1). 

 

6. Έλα ζύζηεκα ζπλερνύο ρξόλνπ νλνκάδεηαη πεπεξαζκέλεο δηάζηαζεο  αλ γηα 

θάπνην κε αξλεηηθό αθέξαην n ε παξάγσγνο n ηάμεσο ηεο είλαη ζπλάξηεζε ησλ 

y
(i)

(t) θαη x
(i)

(t) γηα 0≤i≤n-1. Η n-ζηεο ηάμεο παξάγσγνο y
(n)

(t) ηεο εμόδνπ y(t) 

κπνξεί λα εμαξηάηαη θαη από ηελ i-ηάμεσο παξάγσγν x
(i)

(t) ηεο εηζόδνπ x(t) γηα 

i≥n. 

 

7. Αζπκπηωηηθά επζηαζέο νλνκάδεηαη ην ζύζηεκα αλ θαη κόλν αλ γηα θάζε 

ζύλνιν αξρηθώλ ζπλζεθώλ y(0
-
) , y

(1)
(0

-
) ,…, y

(n-1)
(0

-
) ε ειεύζεξε απόθξηζε  

ya(t) ηνπ ζπζηήκαηνο ηθαλνπνηεί ηελ ζρέζε 

 

lim t→ ∞ ya(t) →0 . 

 

   Ο όξνο αζπκπησηηθά ζεκαίλεη όηη ε γξαθηθή παξάζηαζε ηεο ειεύζεξεο 

απόθξηζεο ya(t) σο πξνο ην ρξόλν t, αζπκπησηηθά ηείλεη ζηελ επζεία y=0 θαζώο ν 

ρξόλνο t ηείλεη ζην άπεηξν. 

 

8.    Η κόληκε απόθξηζε ελόο ζπζηήκαηνο είλαη ην κέξνο ηεο νιηθήο απόθξηζήο 

y(t) ην νπνίν δελ ηείλεη ζην κεδέλ, ελώ κεηαβαηηθή απόθξηζε είλαη ην κέξνο 

ηεο νιηθήο απόθξηζήο y(t) ην νπνίν ηείλεη ζην κεδέλ όηαλ ν ρξόλνο t ηείλεη ζην 

άπεηξν. 

  

9. Έλα ζύζηεκα νλνκάδεηαη ειέγμηκν όηαλ πεξηγξάθεηαη από ηηο εμηζώζεηο ηνπ 

ρώξνπ ησλ θαηαζηάζεσλ, δηαθνξεηηθά ην δεύγνο (Α, Β) είλαη ειέγμηκν αλ γηα 

θάζε αξρηθή θαηάζηαζε x(0) ππάξρεη ρξόλνο t1>0 θαη είζνδνο u(t), t 1[0, ]t  

ηέηνηα ώζηε ε θαηάζηαζε x(t1)=0. 
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10. Έλα ζύζηεκα νλνκάδεηαη παξαηεξήζεκν ην νπνίν πεξηγξάθεηαη από ηηο 

εμηζώζεηο ηνπ ρώξνπ ησλ θαηαζηάζεσλ δηαθνξεηηθά ην δεύγνο (A, C) 

νλνκάδεηαη παξαηεξήζηκν, αλ ππάξρεη πεπεξαζκέλνο ρξόλνο t1 t0 ηέηνηνο 

ώζηε γηα θάζε αξρηθή  θαηάζηαζε x0=x(t0) ε γλώζε ηεο εηζόδνπ 
0 1{ ( ), }u t t t t  

θαη ηεο εμόδνπ 
0 1{ ( ), }y t t t t λα επηηξέπνπλ ηνλ πξνζδηνξηζκό ηεο αξρηθήο 

θαηάζηαζεο x0. 

 

11. Έλα θιεηζηό ζύζηεκα ραξαθηεξίδεηαη σο εζωηεξηθά επζηαζέο όηαλ ε επηινγή 

ηνπ αληηζηαζκηζηή είλαη ηέηνηα ώζηε όια ηα κεδεληθά ηνπ λα βξίζθνληαη ζην 

αξηζηεξό κηγαδηθό εκηεπίπεδν ( { ,Re 0}s  ). 

 

12. Έλα ζύζηεκα είλαη ζηαζεξνπνηήζηκν αλ ηα απνζπδεπηηθά κεδεληθά ηνπ 

ζπζηήκαηνο είλαη εληόο ηνπ  (απνζπδεπηηθά κεδεληθά νλνκάδνληαη νη ιύζεηο 

ηνπ κέγηζηνπ θνηλνύ δηαηξέηε ηνπ αξηζκεηή θαη παξνλνκαζηή ηεο ζπλάξηεζεο 

κεηαθνξάο). 

    Μέζσ ηνπ αληηζηαζκηζηή θαη ηεο κνλαδηαίαο αλάδξαζεο γίλεηαη ε πξνζπάζεηα 

ζηαζεξνπνίεζεο ηνπ ζπζηήκαηνο. 

Οη επηζπκεηέο ηδηόηεηεο ηνπ ζπζηήκαηνο είλαη: 

o Η εζσηεξηθή επζηάζεηα 

o Οη έμνδνη ηνπ ζπζηήκαηνο λα έρνπλ επηζπκεηή ζπκπεξηθνξά 

o Να κελ ππάξρνπλ αλεπηζύκεηεο αιιειεπηδξάζεηο κεηαμύ ησλ εηζόδσλ 

θαη ησλ εμόδσλ. 

 

13. Σέινο ζπλέιημε δύν ζεκάησλ h(t) θαη x(t) (h[k], x[k]) ζπλερνύο ρξόλνπ 

(δηαθξηηνύ ρξόλνπ) ζπκβνιίδεηαη σο h*x θαη νξίδεηαη σο  

γηα ηελ πεξίπησζε ζπλερνύο ρξόλνπ σο ην νινθιήξσκα  

( ) ( * )( ) ( ) ( )y t h x t h x t d  

 

θαη γηα ηελ πεξίπησζε δηαθξηηνύ ρξόλνπ σο ην άζξνηζκα  
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[ ] ( [ ]* [ ]) [ ] [ ] [ ] [ ]
n n

y k h k x k x n h k n h k x k n  

 

θαη είλαη ε πξάμε κέζσ ηεο νπνίαο ππνινγίδεηαη ε έμνδνο ηνπ ζπζηήκαηνο.  

  

 

1.1.3.  Σςνδεζμολογία Σςζηημάηων  

 

Οη ηξόπνη ζπλδεζκνινγίαο ησλ ζπζηεκάησλ είλαη ηξεηο. 

1 ε ζεηξά (ρήκα 3)  

 

 

ρήκα 3 

 

όπνπ ε λέα ζπλάξηεζε κεηαθνξάο είλαη ίζε κε ην γηλόκελν ησλ ζπλαξηήζεσλ 

κεηαθνξάο ησλ ζπλαξηήζεσλ κεηαθνξάο ησλ δύν ζπζηεκάησλ (ρήκα 4). 

 

 

 

ρήκα 4 

 

 

 

 

 

 

 

 

Η1(s) H2(s) 

U(s) Y(s) 

Η1(s)H2(s) 

U(s) Y(s)  
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2 Παξάιιειε ζύλδεζε (ρήκα 5) 

 

 

 

 

 

 

                                                     

 

 

 

 

ρήκα 5 

 

όπνπ ε λέα ζπλάξηεζε κεηαθνξάο είλαη ίζε κε ην άζξνηζκα ησλ ζπλαξηήζεσλ 

κεηαθνξάο ησλ ζπλαξηήζεσλ κεηαθνξάο ησλ δύν ζπζηεκάησλ (ρήκα 6). 

 

 

 

ρήκα 6 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Η1(s)+H2(s) 

U(s) Y(s)  

Η1(s) 

H2(s) 

U(s) Y(s)  
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3 Με αλάδξαζε (ρήκα 7) 

 

 

 

ρήκα 7 

 

 

όπνπ ε λέα ζπλάξηεζε κεηαθνξάο ηζνύηαη κε 1

1 2

( )

1 ( ) ( )

H s

H s H s
 (ρήκα 8) 

 

 

 

 

ρήκα 8 

 

 

 

 

 

 

 

 

Η1(s) 

Η2(s) 

- 

+ 

U(s) 
Y(s)  

1

1 2

( )

1 ( ) ( )

H s

H s H s  

U(s) Y(s)  
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1.2. Τπνινγηζκόο Αληηζηαζκηζηή 

 

1.2.1.  Βαζική Θεωπία 

 

 Γηα ηελ κειέηε ησλ ζπλαξηήζεσλ κεηαθνξάο θαη ησλ αληίζηνηρσλ 

αληηζηαζκηζηώλ ησλ ζπζηεκάησλ θιεηζηνύ βξόρνπ είλαη απαξαίηεηα λα νξηζηνύλ ηα 

παξαθάησ ζύλνια. 

 

  ζπκβνιίδεηαη ην ζύλνιν ησλ κηγαδηθώλ αξηζκώλ,  

    ην ζύλνιν ησλ πξαγκαηηθώλ αξηζκώλ,  

   ην ζύλνιν ησλ αθεξαίσλ, 

     ην ζύλνιν ησλ κε αξλεηηθώλ αθεξαίσλ. 

    ( )s απεηθνλίδεη ην ζύλνιν ησλ ξεηώλ ζπλαξηήζεσλ πνπ είλαη ηεο κνξθήο  

 

( )
( )

( )

n s
p s

d s
 όπνπ ( ), ( ) [ ]n s d s s  

 

όπνπ ν αξηζκεηήο θαη ν παξνλνκαζηήο είλαη πνιπώλπκα.  

  

 ( )pr s   ην ζύλνιν όισλ ησλ proper πξαγκαηηθώλ ζπλαξηήζεσλ  

 
0 ( )pr s  ην ζύλνιν ησλ strictly proper πξαγκαηηθώλ ζπλαξηήζεσλ 

 Έζησ Κ  έλα ζύλνιν ηόηε σο p mK  ζπκβνιίδεηαη ην ζύλνιν όισλ ησλ 

p m πηλάθσλ ηνπ νπνίνπ ηα ζηνηρεία είλαη ζηνηρεία ηνπ ζπλόινπ Κ. 

 

 Έλαο πίλαθαο νλνκάδεηαη νκαιόο ή κε ηδηάδσλ όηαλ ε νξίδνπζα ηνπ είλαη 

δηάθνξε ηνπ κεδελόο. 

 Σν θιάζκα 
( )

( ) ( )
( )

n s
p s s

d s
  θαιείηαη proper αλ lim ( )

s
p s k  θαη strictly 

proper ζηε πεξίπησζε όπνπ ην k=0.  

 Μία ζπλάξηεζε ( ) ( )prP s s  νλνκάδεηαη biproper αλ θαη κόλν αλ 

1( ) ( )prP s s  θαη  ηζνδύλακα αλ θαη κόλν αλ lim ( )
s

P s E   όπνπ 0E . 
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 Έζησ S έλα γξακκηθό, ρξνληθά αλαιινίσην πνιπκεηαβιεηό ζύζηεκα ηνπ νπνίνπ 

ε ζπλάξηεζε κεηαθνξάο P(s) ραξαθηεξίδεηαη σο strictly proper. Σόηε κπνξεί λα 

θαηαζθεπαζηεί έλα θιεηζηό ζύζηεκα αλάδξαζεο c όπνπ C(s) ζεσξείηαη ε ζπλάξηεζε 

κεηαθνξάο ηνπ αληηζηαζκηζηή (ρήκα 10).  

  

ΟΡΙΜΟ 1. Αλ γηα έλα ζύζηεκα P(s) ππάξρεη έλαο ζηαζεξνπνηεηηθόο 

αληηζηαζκηζηήο C(s), ηόηε ιέκε όηη ην P(s) είλαη ζηαζεξνπνηήζηκν θαη όηη ην C(s) 

ζηαζεξνπνηεί ην P(s). 

   

ρήκα 9 

  

 Έλα γξακκηθό ρξνληθά αλαιινίσην ζύζηεκα , ραξαθηεξίδεηαη σο strictly proper 

όηαλ ε ζπλάξηεζε κεηαθνξάο ηνπ ζπζηήκαηνο 
0( ) ( )prP s s  πνπ δίλεηαη από ηε 

ζρέζε  

 

( )
( )

( )

n s
P s

d s
 

 

όπνπ   deg( ( )) deg( ( ))n s d s  

 εκαληηθή πξνππόζεζε είλαη ην κεδεληθά ηνπ P(s) λα βξίζθνληαη ζην αξλεηηθό 

κηγαδηθό εκηεπίπεδν.  

  

 Τπνινγίδνληαο ηελ αληίζηξνθε ζπλάξηεζε ηεο ζπλάξηεζεο κεηαθνξάο 

1( ) ( )P s s  θαη εθηειώληαο ηελ επθιείδεηα δηαίξεζε πξνθύπηνπλ νη δύν πεξηπηώζεηο  

1)   ην ππόινηπν ηεο δηαίξεζεο λα είλαη κεδέλ  

P(s) 

C(s) 

- 
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      2)  ην ππόινηπν λα είλαη έλα πνιπώλπκν κηθξόηεξνπ βαζκνύ από ηνλ παξνλνκαζηή 

αληίζηνηρα.  

 ηε πξώηε πεξίπησζε ε δηαίξεζε είλαη ηέιεηα θαη ην 1( )P s  γξάθεηαη σο  

 

1 ( )
( ) ( )

( )

d s
p s s

n s
  

 

 Καη ζηε δεύηεξε πεξίπησζε ε δηαίξεζε είλαη αηειήο νπόηε γξάθεηαη σο 

 

1 ( ) ( )
( ) ( )

( ) ( )

d s r s
p s q s

n s n s
 

 

κε ( ) ( ) ( ) ( )d s q s n s r s , όπνπ ην ππόινηπν ηεο δηαίξεζεο ( )r s  είλαη δηάθνξν ηνπ 

κεδεληθνύ πνιπσλύκνπ. 

 

  Σν πνιπώλπκν 1( )P s  κπνξεί λα δηαζπαζηεί ζε άζξνηζκα ελόο πνιπσλύκνπ θαη 

ελόο strictly proper θιάζκαηνο κε βαζκό παξνλνκαζηή κεγαιύηεξν από βαζκό 

αξηζκεηή, δειαδή 

 

  1 1 1( )
( ) ( ) [ ( ) ] [ ( ) ]

( )
pol sp

r s
P s Q s P s P s

n s
 ,                    (1) 

όπνπ  
1 1( ) [ ( ) ] ( ) [ ( ) ] ( )pol spQ s P s s P s s  . 

 

 Η ζπλάξηεζε κεηαθνξάο ελόο ζπζηήκαηνο θιεηζηνύ βξόρνπ c ππνινγίδεηαη από 

ηε ζρέζε 

 

1 1

( )
( )

1 ( ) ( )

1 ( ) ( )
( ) ( ) ( )

( )

C

C

P s
P s

P s C s

ά

P s C s
P s P s C s

P s

                       (2) 
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όπνπ C(s) ( )pr s  

           

πλεπώο 1 1( ) ( ) ( )CC s P s P s  

 

 

ΠΡΟΣΑΗ 2. Η ζρέζε 
1 1

1 2( ) ( ) ( ) ( )prP s P s C s s  είλαη ζρέζε ηζνδπλακίαο ζην 

0 0( ( ) ( ))pr prR s s   

 

Απόδεημε 

 
1 1( ( ), ( ))P s P s R  άξα είλαη αλαθιαζηηθή 

 

1 1

1 2 1 2

1 1

1 2

( ( ), ( )) ( ) ( ) ( ) ( )

( ) ( ) ( ) ( )

pr

pr

P s P s R P s P s C s s

P s P s C s s




   

άξα είλαη ζπκκεηξηθό 

  

1 1

1 2 1 2 1

1 1

2 3 2 3 2

1 1

1 3 1 3 3

1 1 1 1 1 1

1 2 2 3 1 3

1

( ( ), ( )) ( ) ( ) ( ) ( )

( ( ), ( )) ( ) ( ) ( ) ( )

( ( ), ( )) ( ) ( ) ( ) ( )

( ( ) ( ) ) ( ( ) ( ) ) ( ) ( )

( )

pr

pr

pr

P s P s R P s P s C s s

P s P s R P s P s C s s

P s P s R P s P s C s s

ύ

P s P s P s P s P s P s

C s







2 3( ) ( ) ( )prC s C s s

    

άξα είλαη κεηαβαηηθή 

Καη επεηδή ηζρύνπλ θαη νη ηξείο πξνϋπνζέζεηο είλαη ζρέζε ηζνδπλακίαο. 

 

  

 Σν κεδεληθά ηεο ζπλάξηεζεο κεηαθνξάο ηνπ ζπζηήκαηνο ηνπ θιεηζηνύ βξόρνπ 

πξέπεη λα αλήθνπλ ζην αξλεηηθό κηγαδηθό εκηεπίπεδν ( { ,Re 0}s  ). πλεπώο 

ην πνιπώλπκν ( ) ( ) ( ) ( ) ( )RC RC RCD s Q s N s R s s  λα έρεη κεδεληθά ζην .   

 Άξα 1 1( ) ( ) ( ) ( ) ( )RC RC RCQ s D s N s Q s R s   

θαη ζέηνληαο σο  1( ) ( ) ( )RCT s Q s D s                                                                          (3). 
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 Ο πίλαθαο Σ(s) είλαη strictly proper. 

 

 

 Από ηα παξαπάλσ πξνθύπηεη όηη  

 

0( ) ( )prP s s . 

 

 Από απηήλ ππνινγίδεηαη ε αληίζηξνθε ηεο ζπλάξηεζεο κεηαθνξάο ε νπνία 

δηαζπώληαο ηελ ζε πνιπσλπκηθό θαη strictly proper κέξνο (ρέζε 6)  

 

1 1 1( ) [ ( ) ] [ ( ) ]pol spP s P s P s                                                                                        (4) 

 

 Q(s)  νξίδεηαη σο ην πνιπσλπκηθό θνκκάηη ηεο αληίζηξνθεο ηεο ζπλάξηεζεο 

κεηαθνξάο   

 

1( ) [ ( ) ]polQ s P s . 

 

Ο πίλαθαο DRC(s)  (ρέζε 3) πξέπεη λα έρεη  

 

degDRC(s)>=2degQ (s)-1 

 

 Η αληίζηξνθε ζπλάξηεζε ηεο ζπλάξηεζεο κεηαθνξάο ηνπ ζπζηήκαηνο θιεηζηνύ 

βξόρνπ ππνινγίδεηαη από ηε ζρέζε 

 

1 1( ) ( ) ( )C RC RCP s D s N s  

 

Με αληηζηαζκηζηή  

1 1( ) ( ) ( )CC s P s P s  

 

όπνπ   
1( ) ( ) ( ) [ ( )] [ ( )]RC pol spT s Q s D s T s T s    θαη  ( ) [ ( )]RC polN s T s . 
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1.2.2.  Ο Αλγόπιθμορ ηων Ππογπαμμάηων 

 

 ηνπο παξαθάησ αιγνξίζκνπο, όπσο θαη ζηα πξνγξάκκαηα ζεσξείηαη όηη ηα 

ζπζηήκαηα καο έρνπλ κία είζνδν. 

Καη ν πίλαθαο DRC(s) ζπκβνιίδεηαη DC. 

 

 

Πξόγξακκα compensatorabcd 

 

 Γώζε πίλαθεο  A, B, C, D 

 Τπνιόγηζε ζπλάξηεζε κεηαθνξάο tf θαη εθηύπσζε 

 Γηάζπαζε ηελ αληίζηξνθε ηεο tf ζε pol θαη sp θνκκάηηα θαη ζέζε ην pol σο Q 

θαη εθηύπσζε 

 Τπνιόγηζε ην βαζκό ηνπ πνιπσλύκνπ Q θαη εθηύπσζε 2degQ-1 

 Γώζε ηνλ πίλαθα DC (ζηνηρεία ηνπ είλαη νη πόινη πνπ επηζπκνύκε λα έρεη ην λέν 

ζύζηεκα) όπνπ degDC>=2degQ-1 

 Θέζε  T(s)=Q(s)
-1

DC(s) 

 Γηάζπαζε Σ(s) ζε pol θαη sp θαη ζέζε ην pol σο NRC 

 Yπνιόγηζε PC(s)
-1

= DC(s)NRC(s)
-1

 

 Δθηύπσζε  PC(s)  

 Τπνιόγηζε C(s)=PC(s)
-1

- P(s)
-1

 θαη εθηύπσζε 

 

 

 

Πξόγξακκα compensator  

 

 Γώζε ζπλάξηεζε κεηαθνξάο tf 

 Γηάζπαζε ηελ αληίζηξνθε ηεο tf ζε pol θαη sp θνκκάηηα θαη ζέζε ην pol σο Q 

θαη εθηύπσζε 

 Τπνιόγηζε ην βαζκό ηνπ πνιπσλύκνπ Q θαη εθηύπσζε 2degQ-1 

 Γώζε ηνλ πίλαθα DC (ζηνηρεία ηνπ είλαη νη πόινη πνπ επηζπκνύκε λα έρεη ην λέν 

ζύζηεκα) όπνπ degDC>=2degQ-1 
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 Θέζε  T(s)=Q(s)
-1

DC(s) 

 Γηάζπαζε Σ(s) ζε pol θαη sp θαη ζέζε ην pol σο NRC 

 Yπνιόγηζε PC(s)
-1

= DC(s)NRC(s)
-1

 

 Δθηύπσζε  PC(s)  

 Τπνιόγηζε C(s)=PC(s)
-1

- P(s)
-1

 θαη εθηύπσζε 
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ΚΔΦΑΛΑΙΟ ΙΙ 

 

2.1.  Σν GUI 

 

  Σν Matlab είλαη κία γιώζζα πξνγξακκαηηζκνύ ην νπνίν πεξηέρεη ζηνηρεία από 

πνιιέο επηζηήκεο. Έλα ππνπξόγξακκα γξαθηθώλ ηνπ Matlab είλαη ην Graphical User 

Interface (GUI). Ο  θάζε πξνγξακκαηηζηήο θαη ρξήζηεο ησλ ήδε έηνηκσλ 

πξνγξακκάησλ πνπ δνπιεύεη ζην πεξηβάιινλ ηνπ GUI, έρεη ηελ δπλαηόηεηα λα 

ζρεδηάζεη  θαη λα εθαξκόζεη πξνγξάκκαηα. Σα απνηειέζκαηα ησλ πξνγξακκάησλ 

απηώλ κπνξνύλ λα εμαρζνύλ κε ηε ρξήζε ηνπ ¨Pushbuttons¨. 

 Αλνίγνληαο ην πεξηβάιινλ ηνπ Matlab εκθαλίδεηαη ε παξαθάησ εηθόλα (ρήκα 

10) 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ρήκα 10 

GUI 
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ηε γξακκή ησλ εληνιώλ ηνπ πξνγξάκκαηνο ππάξρεη έλα ζύκβνιν κε έλα 

παξάζπξν θαη έλα κνιύβη. Παηώληαο ην θνπκπί απηό αλνίγεη ην πξόγξακκα GUI θαη 

εκθαλίδεηαη ην παξαθάησ παξάζπξν (ρήκα 11). 

 

 

 

ρήκα 11 

 

ηε ζπλέρεηα επηιέγνληαο ηελ επηινγή Blank GUI(Default) θαη παηώληαο OK 

αλνίγεη ην παξάζπξν επεμεξγαζίαο ηνπ GUI (ρήκα 12). 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ρήκα 12 

Pushbutton 

Edit text 

Run 
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 ηελ αξηζηεξή ζηήιε ππάξρεη κία ιίζηα εηθνληδίσλ – εληνιώλ. Με ηελ εληνιή 

Pushbutton εηζάγεηαη δηαθόπηεο ζε νπνπδήπνηε νξζνγώλην επηιεγεί. Με ην Edit text 

εηζάγεηαη έλα νξζνγώλην παξαιιειόγξακκν ζην νπνίν ή γξάθνληαη δεδνκέλα ή 

ιακβάλνληαη απνηειέζκαηα (ρήκα 13 θαη ρήκα 18). Δάλ ρξεηαζηεί λα γξαθνύλ 

ζρόιηα πξέπεη λα γίλεη ε κεηαηξνπή ηνπ Edit text ζε Text ζε κέζσ ησλ Property 

Inspector. Σν παξάζπξν ηνπ Property Inspector αλνίγεη θάλνληαο δηπιό αξηζηεξό θιηθ 

πάλσ ζην εηθνλίδην ην νπνίν έρεη καξθαξηζηεί , είηε επηιέγνληαο ην κέζσ ησλ εληνιώλ 

ηνπ View.  

  

 

2.2 Πξνγξακκαηηζκόο  

  

 ηόρνο ησλ πξνγξακκάησλ είλαη λα ππνινγηζηεί ν αληηζηαζκηζηήο θαη ε 

ζπλάξηεζε κεηαθνξάο ηνπ ζπζηήκαηνο θιεηζηνύ βξόρνπ. 

  

 

2.2.1. Ππόγπαμμα compensatorabcd 

 

2.2.1.1.  Ειζαγωγή 

 

 ην  πξώην πξόγξακκα ηεο παξνύζαο εξγαζίαο ππνινγίδεηαη ε ζπλάξηεζε 

κεηαθνξάο, ε ζπλάξηεζε κεηαθνξάο ηνπ θιεηζηνύ ζπζηήκαηνο θαζώο θαη ηνλ 

αληηζηαζκηζηή ηνπ, όηαλ έρεη ην ζύζηεκα κία είζνδν θαη είλαη γλωζηνί νη πίλαθεο 

A, B, C θαη D ηνπ ζπζηήκαηνο ζην ρώξν ηωλ θαηαζηάζεωλ (ρήκα 13). 

  πλεπώο ν ρξήζηεο ζα πξέπεη λα εηζάγεη ηνπο πίλαθεο A, B, C  θαη D όπσο 

θαίλεηαη ζην παξάζπξν (ρήκα 13). Σα απνηειέζκαηα δίλνληαη ζηε ηειεπηαία ζηήιε κε 

ηα ιεπθά θνπηηά. 
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ρήκα 13 

 

 Με  ην πάηεκα ηνπ θνπκπηνύ κε ηίηιν „transfer function‟ εκθαλίδεηαη  ε 

ζπλάξηεζε κεηαθνξάο ηνπ ζπζηήκαηνο ζην ρώξν ησλ θαηαζηάζεσλ. 

 Με  ην πάηεκα ηνπ θνπκπηνύ κε ηίηιν „the Q polynomial is‟ εκθαλίδεηαη ην 

πνιπώλπκν Q (ιόγν όηη ην ζύζηεκα έρεη κία κόλν είζνδν ν πίλαθα Q από 

πνιπσλπκηθόο γίλεηαη απιό πνιπώλπκν). 

 Με  ην πάηεκα ηνπ θνπκπηνύ κε ηίηιν „the DC polynomial must have degDC>=‟ 

εκθαλίδεηαη από πνηα ηηκή θαη πάλσ πξέπεη λα είλαη ν βαζκόο ηνπ πνιπσλύκνπ 

DC. 

 Με  ην πάηεκα ηνπ θνπκπηνύ κε ηίηιν „write down the root of the polynomial 

DC‟ ζην δηπιαλό πίλαθα πξέπεη λα γίλεη ε εηζαγσγή ησλ ξηδώλ κε ηε κνξθή 

πίλαθα ηνπ πνιπσλύκνπ DC. 

 Με  ην πάηεκα ηνπ θνπκπηνύ κε ηίηιν „PC tf closed loop feedback system‟ 

εκθαλίδεηαη ε ζπλάξηεζε κεηαθνξάο ηνπ ζπζηήκαηνο θιεηζηνύ βξόρνπ. 
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 Με  ην πάηεκα ηνπ θνπκπηνύ κε ηίηιν 'the compensator‟ εκθαλίδεηαη ν 

αληηζηαζκηζηήο ηνπ ζπζηήκαηνο. 

  

 

 2.2.1.2.  Οι Σςναπηήζειρ ηος Ππογπάμμαηορ compensatorabcd 

 

 Γηα ηελ θαιύηεξε θαηαλόεζε ηνπ πξνγξάκκαηνο compensatorabcd εμεγνύληαη 

παξαθάησ κεξηθέο ζπλαξηήζεηο νη νπνίεο ρξεζηκνπνηνύληαη ζην πξόγξακκα. 

 

Τπνινγηζκόο ηεο ζπλάξηεζεο κεηαθνξάο ηνπ ζπζηήκαηνο (tf) 

 

 Οξηζκόο ζπλάξηεζεο tf 

 

function [tf]=calculationstf(a,b,c,d)   % νξηζκόο ζπλάξηεζεο tf έρνληαο 

ωο δεδνκέλα: ηνπο πίλαθεο a, b, c θαη d 

 

syms s                  % δήιωζε κεηαβιεηήο s 

m=size(a);              % m ε δηάζηαζε ηνπ πίλαθα a 

s2=s*eye(m(1,1),m(1,1))-a; % ππνινγηζκόο ηνπ s*I-a γηα νπνηαδήπνηε ηηκή θαη 

αλ έρεη ην m  

s3=inv(s2);             % ππνινγηζκόο ηνπ αληηζηξόθνπ ηεο παξαπάλω                                          

παξάζηαζεο 

tf=simple(c*s3*b+d);    % ππνινγηζκόο ηεο ζπλάξηεζεο κεηαθνξάο θαη κέζω 

ηεο εληνιήο  simple γίλεηαη ε απινπνίεζε ηεο παξάζηαζεο  

 

 

Τπνινγηζκόο ηνπ πνιπωλπκηθνύ κέξνπο Q ηεο αληίζηξνθεο ζπλάξηεζεο 

κεηαθνξάο (tf) 

 

 Οξηζκόο ζπλάξηεζεο Q 

 

function [Q]=calculationsQ(a,b,c,d)     % νξηζκόο ζπλάξηεζεο tf έρνληαο 

ωο δεδνκέλα: ηνπο πίλαθεο a, b, c θαη d 
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syms s                  % δήιωζε κεηαβιεηήο s 

m=size(a);              % m ε δηάζηαζε ηνπ πίλαθα a 

s2=s*eye(m(1,1),m(1,1))-a; % ππνινγηζκόο ηνπ s*I-a γηα νπνηαδήπνηε ηηκή θαη 

αλ έρεη ην m  

s3=inv(s2);             % ππνινγηζκόο ηνπ αληηζηξόθνπ ηεο παξαπάλω                                          

παξάζηαζεο 

s4=simple(c*s3*b+d);    % ππνινγηζκόο ηεο ζπλάξηεζεο κεηαθνξάο θαη κέζω 

ηεο εληνιήο  simple γίλεηαη ε απινπνίεζε ηεο παξάζηαζεο 

s5=s4^(-1);             % αληηζηξνθή ηεο ζπλάξηεζεο κεηαθνξάο  

de=(det(s3))^(-1);      % αληηζηξνθή ηεο νξίδνπζαο ηεο s3  

y1=(s5/de)^(-1);        % αληηζηξνθή ηεο δηαίξεζεο ηωλ πνιπωλύκωλ s5 κε 

ην de (ζηόρνο ηεο δηαίξεζεο λα γίλεη ν δηαρωξηζκόο ηνπ αξηζκεηή θαη ηνπ 

παξνλνκαζηή ηνπ αληηζηξόθνπ ηεο ζπλάξηεζεο κεηαθνξάο) 

de1=sym2poly(de);        % κε ηελ εληνιή sym2poly(  ) ην πνιπώλπκν ην νπνίν 

βξίζθεηαη κέζα ζηε παξέλζεζε γίλεηαη πίλαθαο νπόηε ην πνιπώλπκν de 

κεηαηξέπεηαη ζε πίλαθα 

y=sym2poly(y1);          % ην πνιπώλπκν y1 κεηαηξέπεηαη ζε πίλαθα  

    [z,p]=deconv(de1,y); % κε ηελ εληνιή deconv γίλεηαη ε δηαίξεζε ηωλ δύν 

πνιπωλύκωλ (ηα νπνία έρνπλ ηε κνξθή πίλαθα) θαη ππνινγίδεηαη ην πειίθν θαη ην 

ππόινηπν ηεο δηαίξεζεο (ζύκθωλα κε ηε ζεωξία ην πειίθν είλαη ην πνιπωλπκηθό 

θνκκάηη ηεο αληηζηξόθνπ ηεο ζπλάξηεζεο κεηαθνξάο ) 

     z1=poly2sym(z,s);   % κε ηελ εληνιή poly2sym(  ,  ) γίλεηαη ε κεηαηξνπή 

ηνπ πίλαθα z ζε πνιπώλπκν έρνληαο ωο κεηαβιεηή ην s 

     Q=z1;              % ην Q ηεο ζπλάξηεζεο είλαη ίζν κε ην z1 

 

 

Τπνινγηζκόο ηεο ηηκήο πνπ πξέπεη λα είλαη κεγαιύηεξνο ή ίζνο ν βαζκόο ηνπ 

πνιπωλύκνπ DC 

 

 Οξηζκόο ζπλάξηεζεο DegDC 

 

function [DegDC]=calculationsDegDC(a,b,c,d)  % νξηζκόο ηεο ζπλάξηεζεο   

DegDC έρνληαο ωο δεδνκέλα: ηνπο πίλαθεο a, b, c θαη d 
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syms s                  %δήιωζε κεηαβιεηήο s 

m=size(a);              % m ε δηάζηαζε ηνπ πίλαθα a 

s2=s*eye(m(1,1),m(1,1))-a; % ππνινγηζκόο ηνπ s*I-a γηα νπνηαδήπνηε ηηκή θαη 

αλ έρεη ην m  

s3=inv(s2);             % ππνινγηζκόο ηνπ αληηζηξόθνπ ηεο παξαπάλω                                          

παξάζηαζεο 

s4=simple(c*s3*b+d);    % ππνινγηζκόο ηεο ζπλάξηεζεο κεηαθνξάο θαη κέζω 

ηεο εληνιήο  simple γίλεηαη ε απινπνίεζε ηεο παξάζηαζεο 

s5=s4^(-1);             % αληηζηξνθή ηεο ζπλάξηεζεο κεηαθνξάο  

de=(det(s3))^(-1);      % αληηζηξνθή ηεο νξίδνπζαο ηεο s3  

y1=(s5/de)^(-1);        % αληηζηξνθή ηεο δηαίξεζεο ηωλ πνιπωλύκωλ s5 κε 

ην de (ζηόρνο ηεο δηαίξεζεο λα γίλεη ν δηαρωξηζκόο ηνπ αξηζκεηή θαη ηνπ 

παξνλνκαζηή ηνπ αληηζηξόθνπ ηεο ζπλάξηεζεο κεηαθνξάο) 

de1=sym2poly(de);        % κε ηελ εληνιή sym2poly(  ) ην πνιπώλπκν ην νπνίν 

βξίζθεηαη κέζα ζηε παξέλζεζε γίλεηαη πίλαθαο νπόηε ην πνιπώλπκν de 

κεηαηξέπεηαη ζε πίλαθα 

y=sym2poly(y1);          % ην πνιπώλπκν y1 κεηαηξέπεηαη ζε πίλαθα 

    [z,p]=deconv(de1,y); % κε ηελ εληνιή deconv γίλεηαη ε δηαίξεζε ηωλ δύν 

πνιπωλύκωλ (ηα νπνία έρνπλ ηε κνξθή πίλαθα) θαη ππνινγίδεηαη ην πειίθν θαη ην 

ππόινηπν ηεο δηαίξεζεο (ζύκθωλα κε ηε ζεωξία ην πειίθν είλαη ην πνιπωλπκηθό 

θνκκάηη ηεο αληηζηξόθνπ ηεο ζπλάξηεζεο κεηαθνξάο)  

     z1=poly2sym(z,s);   % κε ηελ εληνιή poly2sym(  ,  ) γίλεηαη ε κεηαηξνπή 

ηνπ πίλαθα z ζε πνιπώλπκν έρνληαο ωο κεηαβιεηή ην s 

     Q=z1;              % ην Q ηεο ζπλάξηεζεο είλαη ίζν κε ην z1 

Q1=sym2poly(Q);         % κεηαηξνπή ηνπ πνιπωλύκνπ Q ζε πίλαθα 

w=size(Q1);             % νλνκάδω w ηηο δηαζηάζεηο ηνπ πίλαθα Q1 

DegDC=2*(w(1,2)-1)-1;   % ν βαζκόο ηνπ πνιπωλύκνπ DC πξέπεη λα είλαη 

κεγαιύηεξνο ή ίζνο από 2*degQ-1 (ν πίλαθαο w είλαη πίλαθαο γξακκή νπόηε ν 

βαζκόο ηνπ πνιπωλύκνπ ζην νπνίν αληηζηνηρεί ζα πξέπεη λα είλαη θαηά 1 

κηθξόηεξνο επεηδή ε ηειεπηαία ζηήιε ηνπ αληηζηνηρεί ζην θνκκάηη ηνπ 

πνιπωλύκνπ ηνπ νπνίνπ ν εθζέηεο ηνπ s είλαη ην 0). 
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Τπνινγηζκόο αληηζηαζκηζηή ηνπ ζπζηήκαηνο θιεηζηνύ βξόρνπ Com 

 

 Οξηζκόο ζπλάξηεζεο Com 

 

function [Com]=calculationsCom(a,b,c,d,DC)     % νξηζκόο ζπλάξηεζεο 

Com έρνληαο ωο δεδνκέλα: ηνπο πίλαθεο a, b, c θαη d 

 

syms s                  %δήιωζε κεηαβιεηήο s 

m=size(a);              % m ε δηάζηαζε ηνπ πίλαθα a 

s2=s*eye(m(1,1),m(1,1))-a; % ππνινγηζκόο ηνπ s*I-a γηα νπνηαδήπνηε ηηκή θαη 

αλ έρεη ην m 

s3=inv(s2);             % ππνινγηζκόο ηνπ αληηζηξόθνπ ηεο παξαπάλω                                          

παξάζηαζεο 

s4=simple(c*s3*b+d);    % ππνινγηζκόο ηεο ζπλάξηεζεο κεηαθνξάο θαη κέζω 

ηεο εληνιήο  simple( ) γίλεηαη ε απινπνίεζε ηεο παξάζηαζεο 

s5=s4^(-1);             % αληηζηξνθή ηεο ζπλάξηεζεο κεηαθνξάο  

de=(det(s3))^(-1);      % αληηζηξνθή ηεο νξίδνπζαο ηεο s3  

y1=(s5/de)^(-1);        % αληηζηξνθή ηεο δηαίξεζεο ηωλ πνιπωλύκωλ s5 κε 

ην de (ζηόρνο ηεο δηαίξεζεο λα γίλεη ν δηαρωξηζκόο ηνπ αξηζκεηή θαη ηνπ 

παξνλνκαζηή ηνπ αληηζηξόθνπ ηεο ζπλάξηεζεο κεηαθνξάο) 

de1=sym2poly(de);        % κε ηελ εληνιή sym2poly(  ) ην πνιπώλπκν ην νπνίν 

βξίζθεηαη κέζα ζηε παξέλζεζε γίλεηαη πίλαθαο νπόηε ην πνιπώλπκν de 

κεηαηξέπεηαη ζε πίλαθα 

y=sym2poly(y1);          % ην πνιπώλπκν y1 κεηαηξέπεηαη ζε πίλαθα 

    [z,p]=deconv(de1,y); % κε ηελ εληνιή deconv γίλεηαη ε δηαίξεζε ηωλ δύν 

πνιπωλύκωλ (ηα νπνία έρνπλ ηε κνξθή πίλαθα) θαη ππνινγίδεηαη ην πειίθν θαη ην 

ππόινηπν ηεο δηαίξεζεο (ζύκθωλα κε ηε ζεωξία ην πειίθν είλαη ην πνιπωλπκηθό 

θνκκάηη ηεο αληηζηξόθνπ ηεο ζπλάξηεζεο κεηαθνξάο) 

     z1=poly2sym(z,s);   % κε ηελ εληνιή poly2sym(  ,  ) γίλεηαη ε κεηαηξνπή 

ηνπ πίλαθα z ζε πνιπώλπκν έρνληαο ωο κεηαβιεηή ην s 

     Q=z1;              % ην Q ηεο ζπλάξηεζεο είλαη ίζν κε ην z1 

QW=s-DC;                % ν QW είλαη πίλαθαο κε ζηνηρεία ηε δηαθνξά s- DC 
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po=prod(QW);           % κε ηελ εληνιή prod( ) γίλεηαη ν ππνινγηζκόο ηνπ 

γηλνκέλνπ όιωλ ηωλ ζηνηρείωλ ηνπ πίλαθα QW  

poo=expand(po);         % κε ηελ εληνιή expand( ) γίλεηαη ν ππνινγηζκόο ηνπ 

γηλνκέλνπ ηνπ πνιπωλύκνπ po 

t1=sym2poly(Q);         % κεηαηξνπή ηνπ πνιπωλύκνπ Q ζε πίλαθα 

po1=sym2poly(poo);            % κεηαηξνπή ηνπ πνιπωλύκνπ poo ζε πίλαθα 

    [z4,p4]=deconv(po1,t1); % δηαίξεζε ηωλ πνιπωλύκωλ po1 θαη t1 έηζη 

ώζηε λα δηαζπαζηεί ην πνιπώλπκν ζε pol θαη ζε sp θνκκάηηα 

     z5=poly2sym(z4,s); % κεηαηξνπή ηνπ πίλαθα z4 ζε πνιπώλπκν κε 

κεηαβιεηή ην s  

pc=poo/z5;          % δηαηξνύκε ηα δύν πνιπώλπκα έηζη ώζηε λα ππνινγηζηεί 

ε αληίζηξνθε ζπλάξηεζε ηεο ζπλάξηεζεο κεηαθνξάο  

g1=pc-s5;                % ππνινγηζκόο ηεο δηαθνξάο  

Com=simplify(g1);       % κε ηελ εληνιή simplify( ) γίλνληαη νη πξάμεηο ηηο 

παξάζηαζεο ηνπ πνιπωλύκνπ ην νπνίν βξίζθεηαη κέζα ζηε παξέλζεζε θαη έηζη 

ππνινγίδεηαη ν αληηζηαζκηζηήο 

 

 

Τπνινγηζκόο ηεο ζπλάξηεζεο κεηαθνξάο ηνπ ζπζηήκαηνο θιεηζηνύ βξόρνπ PC 

 

 Οξηζκόο ζπλάξηεζεο PC 

 

function [PC]=calculationsPC(a,b,c,d,DC) %Οξηζκόο ζπλάξηεζεο PC 

έρνληαο ωο δεδνκέλα: ηνπο πίλαθεο a, b, c θαη d 

 

syms s                  %δήιωζε κεηαβιεηήο s 

m=size(a);              % m ε δηάζηαζε ηνπ πίλαθα a 

s2=s*eye(m(1,1),m(1,1))-a; % ππνινγηζκόο ηνπ s*I-a γηα νπνηαδήπνηε ηηκή θαη 

αλ έρεη ην m 

s3=inv(s2);             % ππνινγηζκόο ηνπ αληηζηξόθνπ ηεο παξαπάλω                                          

παξάζηαζεο 

s4=simple(c*s3*b+d);    % ππνινγηζκόο ηεο ζπλάξηεζεο κεηαθνξάο θαη κέζω 

ηεο εληνιήο  simple γίλεηαη ε απινπνίεζε ηεο παξάζηαζεο 
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s5=s4^(-1);             % αληηζηξνθή ηεο ζπλάξηεζεο κεηαθνξάο  

de=(det(s3))^(-1);      % αληηζηξνθή ηεο νξίδνπζαο ηεο s3  

y1=(s5/de)^(-1);        % αληηζηξνθή ηεο δηαίξεζεο ηωλ πνιπωλύκωλ s5 κε 

ην de (ζηόρνο ηεο δηαίξεζεο λα γίλεη ν δηαρωξηζκόο ηνπ αξηζκεηή θαη ηνπ 

παξνλνκαζηή ηνπ αληηζηξόθνπ ηεο ζπλάξηεζεο κεηαθνξάο) 

de1=sym2poly(de);        % κε ηελ εληνιή sym2poly(  ) ην πνιπώλπκν ην νπνίν 

βξίζθεηαη κέζα ζηε παξέλζεζε γίλεηαη πίλαθαο, νπόηε ην πνιπώλπκν de 

κεηαηξέπεηαη ζε πίλαθα  

y=sym2poly(y1);          % ην πνιπώλπκν y1 κεηαηξέπεηαη ζε πίλαθα 

    [z,p]=deconv(de1,y); % κε ηελ εληνιή deconv γίλεηαη ε δηαίξεζε ηωλ δύν 

πνιπωλύκωλ (ηα νπνία έρνπλ ηε κνξθή πίλαθα) θαη ππνινγίδεηαη ην πειίθν θαη ην 

ππόινηπν ηεο δηαίξεζεο (ζύκθωλα κε ηε ζεωξία ην πειίθν είλαη ην πνιπωλπκηθό 

θνκκάηη ηεο αληηζηξόθνπ ηεο ζπλάξηεζεο κεηαθνξάο) 

     z1=poly2sym(z,s);   % κε ηελ εληνιή poly2sym(  ,  ) γίλεηαη ε κεηαηξνπή 

ηνπ πίλαθα z ζε πνιπώλπκν έρνληαο ωο κεηαβιεηή ην s 

     Q=z1;              % ην Q ηεο ζπλάξηεζεο είλαη ίζν κε ην z1 

QW=s-DC;                % ν QW είλαη πίλαθαο κε ζηνηρεία ηε δηαθνξά s- DC 

po=prod(QW);           % κε ηελ εληνιή prod( ) γίλεηαη ν ππνινγηζκόο ηνπ 

γηλνκέλνπ όιωλ ηωλ ζηνηρείωλ ηνπ πίλαθα QW  

poo=expand(po);         % κε ηελ εληνιή expand( ) γίλεηαη ν ππνινγηζκόο ηνπ 

γηλνκέλνπ ηνπ πνιπωλύκνπ po 

t1=sym2poly(Q);         % κεηαηξνπή ηνπ πνιπωλύκνπ Q ζε πίλαθα 

po1=sym2poly(poo);            % κεηαηξνπή ηνπ πνιπωλύκνπ poo ζε πίλαθα 

    [z4,p4]=deconv(po1,t1); % δηαίξεζε ηωλ πνιπωλύκωλ po1 θαη t1 έηζη 

ώζηε λα δηαζπαζηεί ην πνιπώλπκν ζε pol θαη ζε sp θνκκάηηα 

     z5=poly2sym(z4,s); % κεηαηξνπή ηνπ πίλαθα z4 ζε πνιπώλπκν κε 

κεηαβιεηή ην s  

pc1=poo/z5;         % δηαηξνύκε ηα δύν πνιπώλπκα έηζη ώζηε λα ππνινγηζηεί 

ε αληίζηξνθε ζπλάξηεζε ηεο ζπλάξηεζεο κεηαθνξάο  

PC=pc1^(-1);         % ππνινγηζκόο ηεο ζπλάξηεζεο κεηαθνξάο ηνπ θιεηζηνύ 

ζπζηήκαηνο  

 

 



 38 

2.2.1.3.  Το ππόγπαμμα compensatorabcd 

 

function varargout = compensatorabcde(varargin) 
% COMPENSATORABCDE M-file for compensatorabcde.fig 
% 
% 
% NOTICE : THE UNKNOWN SIGNED s. 
% 
% THE MATRIX FORMS ARE  
% EXAMPLE : 
% WRITE MATRIX A : [3 -2;1 0] 
% WRITE MATRIX B : [2;0] 
% WRITE MATRIX C : [0.5 0.5] 
% WRITE MATRIX D : [0] 
% WRITE DOWN THE ROOT OF THE POLYNOMIAL DC : [-2;-3] 
% 

% 
%      COMPENSATORABCDE, by itself, creates a new COMPENSATORABCDE or 

raises the existing 
%      singleton*. 
% 
%      H = COMPENSATORABCDE returns the handle to a new 

COMPENSATORABCDE or the handle to 
%      the existing singleton*. 
% 
%      COMPENSATORABCDE('CALLBACK',hObject,eventData,handles,...) 

calls the local 
%      function named CALLBACK in COMPENSATORABCDE.M with the given 

input arguments. 
% 
%      COMPENSATORABCDE('Property','Value',...) creates a new 

COMPENSATORABCDE or raises the 
%      existing singleton*.  Starting from the left, property value 

pairs are 
%      applied to the GUI before compensatorabcde_OpeningFunction gets 

called.  An 
%      unrecognized property name or invalid value makes property 

application 
%      stop.  All inputs are passed to compensatorabcde_OpeningFcn via 

varargin. 
% 
%      *See GUI Options on GUIDE's Tools menu.  Choose "GUI allows 

only one 
%      instance to run (singleton)". 
% 
% See also: GUIDE, GUIDATA, GUIHANDLES 

  
% Copyright 2002-2003 The MathWorks, Inc. 

  
% Edit the above text to modify the response to help compensatorabcde 

  
% Last Modified by GUIDE v2.5 13-Oct-2009 18:33:56 

  
% Begin initialization code - DO NOT EDIT 
gui_Singleton = 1; 
gui_State = struct('gui_Name',       mfilename, ... 
                   'gui_Singleton',  gui_Singleton, ... 
                   'gui_OpeningFcn', @compensatorabcde_OpeningFcn, ... 
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                   'gui_OutputFcn',  @compensatorabcde_OutputFcn, ... 
                   'gui_LayoutFcn',  [] , ... 
                   'gui_Callback',   []); 
if nargin && ischar(varargin{1}) 
    gui_State.gui_Callback = str2func(varargin{1}); 
end 

  
if nargout 
    [varargout{1:nargout}] = gui_mainfcn(gui_State, varargin{:}); 
else 
    gui_mainfcn(gui_State, varargin{:}); 
end 
% End initialization code - DO NOT EDIT 

  

  
% --- Executes just before compensatorabcde is made visible. 
function compensatorabcde_OpeningFcn(hObject, eventdata, handles, 

varargin) 
% This function has no output args, see OutputFcn. 
% hObject    handle to figure 
% eventdata  reserved - to be defined in a future version of MATLAB 
% handles    structure with handles and user data (see GUIDATA) 
% varargin   command line arguments to compensatorabcde (see VARARGIN) 

  
% Choose default command line output for compensatorabcde 
handles.output = hObject; 

  
% Update handles structure 
guidata(hObject, handles); 

  
% UIWAIT makes compensatorabcde wait for user response (see UIRESUME) 
% uiwait(handles.figure1); 

  

  
% --- Outputs from this function are returned to the command line. 
function varargout = compensatorabcde_OutputFcn(hObject, eventdata, 

handles)  
% varargout  cell array for returning output args (see VARARGOUT); 
% hObject    handle to figure 
% eventdata  reserved - to be defined in a future version of MATLAB 
% handles    structure with handles and user data (see GUIDATA) 

  
% Get default command line output from handles structure 
varargout{1} = handles.output; 
  

  

%όια ηα παξαπάλω δειώλνληαη από ην ίδην ην GUI θαηά ην ζρεδηαζκό ηνπ 

πξνγξάκκαηνο  

 

syms s  % δήιωζε κεηαβιεηήο s 

 

%δήιωζε ζην πξόγξακκα ηνπ πίλαθα Α 

 

function edit1_Callback(hObject, eventdata, handles) 
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a=str2num(get(hObject,'string')); 

  

  

% --- Executes during object creation, after setting all properties. 

function edit1_CreateFcn(hObject, eventdata, handles) 

if ispc && isequal(get(hObject,'BackgroundColor'), 

get(0,'defaultUicontrolBackgroundColor')) 

    set(hObject,'BackgroundColor','white'); 

end 

 

%δήιωζε ζην πξόγξακκα ηνπ πίλαθα B 

 

function edit2_Callback(hObject, eventdata, handles) 

% hObject    handle to edit2 (see GCBO) 

% eventdata  reserved - to be defined in a future version of MATLAB 

% handles    structure with handles and user data (see GUIDATA) 

  

% Hints: get(hObject,'String') returns contents of edit2 as text 

%        str2double(get(hObject,'String')) returns contents of edit2 

as a double 

  

  

% --- Executes during object creation, after setting all properties. 

function edit2_CreateFcn(hObject, eventdata, handles) 

% hObject    handle to edit2 (see GCBO) 

% eventdata  reserved - to be defined in a future version of MATLAB 

% handles    empty - handles not created until after all CreateFcns 

called 

  

% Hint: edit controls usually have a white background on Windows. 

%       See ISPC and COMPUTER. 

if ispc && isequal(get(hObject,'BackgroundColor'), 

get(0,'defaultUicontrolBackgroundColor')) 

    set(hObject,'BackgroundColor','white'); 

end 

  

%δήιωζε ζην πξόγξακκα ηνπ πίλαθα C 

function edit3_Callback(hObject, eventdata, handles) 
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% hObject    handle to edit3 (see GCBO) 

% eventdata  reserved - to be defined in a future version of MATLAB 

% handles    structure with handles and user data (see GUIDATA) 

  

% Hints: get(hObject,'String') returns contents of edit3 as text 

%        str2double(get(hObject,'String')) returns contents of edit3 

as a double 

  

  

% --- Executes during object creation, after setting all properties. 

function edit3_CreateFcn(hObject, eventdata, handles) 

% hObject    handle to edit3 (see GCBO) 

% eventdata  reserved - to be defined in a future version of MATLAB 

% handles    empty - handles not created until after all CreateFcns 

called 

  

% Hint: edit controls usually have a white background on Windows. 

%       See ISPC and COMPUTER. 

if ispc && isequal(get(hObject,'BackgroundColor'), 

get(0,'defaultUicontrolBackgroundColor')) 

    set(hObject,'BackgroundColor','white'); 

end 

  

  

%δήιωζε ζην πξόγξακκα ηνπ πίλαθα D 

 

function edit4_Callback(hObject, eventdata, handles) 

% hObject    handle to edit4 (see GCBO) 

% eventdata  reserved - to be defined in a future version of MATLAB 

% handles    structure with handles and user data (see GUIDATA) 

  

% Hints: get(hObject,'String') returns contents of edit4 as text 

%        str2double(get(hObject,'String')) returns contents of edit4 

as a double 

  

  

% --- Executes during object creation, after setting all properties. 

function edit4_CreateFcn(hObject, eventdata, handles) 
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% hObject    handle to edit4 (see GCBO) 

% eventdata  reserved - to be defined in a future version of MATLAB 

% handles    empty - handles not created until after all CreateFcns 

called 

  

% Hint: edit controls usually have a white background on Windows. 

%       See ISPC and COMPUTER. 

if ispc && isequal(get(hObject,'BackgroundColor'), 

get(0,'defaultUicontrolBackgroundColor')) 

    set(hObject,'BackgroundColor','white'); 

end 

  

 

%κέζω ηνπ Pushbuttontf θαη θάλνληαο ηε ρξήζε ηεο ζπλάξηεζεο tf θαη όιωλ ηωλ 

παξαπάλω ζηνηρείωλ όπνπ εηζήγαγε ν ρξήζηεο, ην πξόγξακκα εμάγεη ηε 

ζπλάξηεζε κεηαθνξάο  

 

 

% --- Executes on button press in pushbuttontf. 

function pushbuttontf_Callback(hObject, eventdata, handles) 

 

% κε ηηο παξαθάηω εληνιέο δίλνπκε νλνκαζίεο a, b, c θαη d ζηα ζηνηρεία πνπ 

γξάθηεθαλ ζηα edit1, edit2, edit3 θαη edit4 αληίζηνηρα έηζη ώζηε λα δειωζνύλ ζην 

πξόγξακκα θαη ζηε ζπλέρεηα λα ρξεζηκνπνηεζνύλ γηα ηελ εύξεζε θαη ηωλ 

ππνινίπωλ ζηνηρείωλ 

 

a=str2num(get(handles.edit1,'string')); 

b=str2num(get(handles.edit2,'string')); 

c=str2num(get(handles.edit3,'string')); 

d=str2num(get(handles.edit4,'string')); 

  

[tf]=calculationstf(a,b,c,d);  % ρξήζε ηεο ζπλάξηεζεο tf 

  

answer=char(tf);                % κε ηελ εληνιή char( ) κεηαζρεκαηίδεηαη ν 

πίλαθαο ν νπνίνο βξίζθεηαη κέζα ζηε παξέλζεζε θαη βάδεη ηα ζηνηρεία ηνπ πίλαθα 

ζε γξακκή θάλνληαο ηε ρξήζε ηεο κεηαβιεηήο s (γίλεηαη ε ρξήζε ηεο εληνιήο char 

γηαηί ην απνηέιεζκα tf είλαη πνιπωλπκηθό θιάζκα) 
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set(handles.edittf,'string',answer) % εθηύπωζε ηνπ answer ζην edittf 

  

function edittf_Callback(hObject, eventdata, handles) 

% hObject    handle to edittf (see GCBO) 

% eventdata  reserved - to be defined in a future version of MATLAB 

% handles    structure with handles and user data (see GUIDATA) 

  

% Hints: get(hObject,'String') returns contents of edittf as text 

%        str2double(get(hObject,'String')) returns contents of edittf 

as a double 

  

  

% --- Executes during object creation, after setting all properties. 

function edittf_CreateFcn(hObject, eventdata, handles) 

% hObject    handle to edittf (see GCBO) 

% eventdata  reserved - to be defined in a future version of MATLAB 

% handles    empty - handles not created until after all CreateFcns 

called 

  

% Hint: edit controls usually have a white background on Windows. 

%       See ISPC and COMPUTER. 

if ispc && isequal(get(hObject,'BackgroundColor'), 

get(0,'defaultUicontrolBackgroundColor')) 

    set(hObject,'BackgroundColor','white'); 

end 

  

 

%κέζω ηνπ PushbuttonQ θαη θάλνληαο ηε ρξήζε ηεο ζπλάξηεζεο Q θαη όιωλ ηωλ 

παξαπάλω ζηνηρείωλ όπνπ εηζήγαγε ν ρξήζηεο, ην πξόγξακκα εμάγεη ην 

πνιπώλπκν  Q 

% --- Executes on button press in pushbutton1. 

function pushbuttonQ_Callback(hObject, eventdata, handles) 

 

% κε ηηο παξαθάηω εληνιέο δίλνπκε νλνκαζίεο a, b, c θαη d ζηα ζηνηρεία πνπ 

γξάθηεθαλ ζηα edit1, edit2, edit3 θαη edit4 αληίζηνηρα έηζη ώζηε λα δειωζνύλ ζην 

πξόγξακκα θαη ζηε ζπλέρεηα λα ρξεζηκνπνηεζνύλ γηα ηελ εύξεζε θαη ηωλ 

ππνινίπωλ ζηνηρείωλ 
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a=str2num(get(handles.edit1,'string')); 

b=str2num(get(handles.edit2,'string')); 

c=str2num(get(handles.edit3,'string')); 

d=str2num(get(handles.edit4,'string')); 

 

[Q]=calculationsQ(a,b,c,d);  % ρξήζε ηεο ζπλάξηεζεο Q 

  

answer=char(Q);                % κεηαζρεκαηηζκόο ηνπ πίλαθα Q βάδνληαο 

ηα ζηνηρεία ηνπ πίλαθα ζε γξακκή θάλνληαο ηε ρξήζε ηεο κεηαβιεηήο s 

 

set(handles.editQ,'string',answer) % εθηύπωζε ηνπ answer ζην editQ 

  

function editQ_Callback(hObject, eventdata, handles) 

% hObject    handle to editGP (see GCBO) 

% eventdata  reserved - to be defined in a future version of MATLAB 

% handles    structure with handles and user data (see GUIDATA) 

  

% Hints: get(hObject,'String') returns contents of editGP as text 

%        str2double(get(hObject,'String')) returns contents of editGP 

as a double 

  

  

% --- Executes during object creation, after setting all properties. 

function editQ_CreateFcn(hObject, eventdata, handles) 

% hObject    handle to editGP (see GCBO) 

% eventdata  reserved - to be defined in a future version of MATLAB 

% handles    empty - handles not created until after all CreateFcns 

called 

% Hint: edit controls usually have a white background on Windows. 

%       See ISPC and COMPUTER. 

if ispc && isequal(get(hObject,'BackgroundColor'), 

get(0,'defaultUicontrolBackgroundColor')) 

    set(hObject,'BackgroundColor','white'); 

end 

 %κέζω ηνπ PushbuttonDegDC θαη θάλνληαο ηε ρξήζε ηεο ζπλάξηεζεο DegDC 

θαη όιωλ ηωλ παξαπάλω ζηνηρείωλ όπνπ εηζήγαγε ν ρξήζηεο ην πξόγξακκα εμάγεη 

παξαπάλω από πνηα ηηκή πξέπεη λα είλαη ν βαζκόο ηνπ πνιπωλύκνπ DC.  



 45 

% --- Executes on button press in pushbuttonDeg. 

function pushbuttonDegDC_Callback(hObject, eventdata, handles) 

 

% κε ηηο παξαθάηω εληνιέο δίλνπκε νλνκαζίεο a, b, c θαη d ζηα ζηνηρεία πνπ 

γξάθηεθαλ ζηα edit1, edit2, edit3 θαη edit4 αληίζηνηρα έηζη ώζηε λα δειωζνύλ ζην 

πξόγξακκα θαη ζηε ζπλέρεηα λα ρξεζηκνπνηεζνύλ γηα ηελ εύξεζε θαη ηωλ 

ππνινίπωλ ζηνηρείωλ 

 

a=str2num(get(handles.edit1,'string')); 

b=str2num(get(handles.edit2,'string')); 

c=str2num(get(handles.edit3,'string')); 

d=str2num(get(handles.edit4,'string')); 

 

[DegDC]=calculationsDegDC(a,b,c,d);    % ρξήζε ηεο ζπλάξηεζεο DegDC 

  

set(handles.editDegDC,'string',DegDC)   % εθηύπωζε ηνπ DegDC ζην 

editDegDC (ζ΄απηό ην ζεκείν δελ γίλεηαη ε ρξήζε ηεο εληνιήο char γηαηί ην 

απνηέιεζκα ηεο ζπλάξηεζεο DegDC είλαη θπζηθόο αξηζκόο ) 

  

 

  

function editDegDC_Callback(hObject, eventdata, handles) 

% hObject    handle to edit6 (see GCBO) 

% eventdata  reserved - to be defined in a future version of MATLAB 

% handles    structure with handles and user data (see GUIDATA) 

  

% Hints: get(hObject,'String') returns contents of edit6 as text 

%        str2double(get(hObject,'String')) returns contents of edit6 

as a double 

  

  

% --- Executes during object creation, after setting all properties. 

function editDegDC_CreateFcn(hObject, eventdata, handles) 

% hObject    handle to edit6 (see GCBO) 

% eventdata  reserved - to be defined in a future version of MATLAB 

% handles    empty - handles not created until after all CreateFcns 

called 
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 % Hint: edit controls usually have a white background on Windows. 

%       See ISPC and COMPUTER. 

if ispc && isequal(get(hObject,'BackgroundColor'), 

get(0,'defaultUicontrolBackgroundColor')) 

    set(hObject,'BackgroundColor','white'); 

end 

 

%δήιωζε ζην πξόγξακκα ηωλ ξηδώλ ηνπ πνιπωλύκνπ DC κε ηε κνξθή πίλαθα 

   

function editDC_Callback(hObject, eventdata, handles) 

% hObject    handle to edit6 (see GCBO) 

% eventdata  reserved - to be defined in a future version of MATLAB 

% handles    structure with handles and user data (see GUIDATA) 

  

% Hints: get(hObject,'String') returns contents of edit6 as text 

%        str2double(get(hObject,'String')) returns contents of edit6 

as a double 

  

  

% --- Executes during object creation, after setting all properties. 

function editDC_CreateFcn(hObject, eventdata, handles) 

% hObject    handle to edit6 (see GCBO) 

% eventdata  reserved - to be defined in a future version of MATLAB 

% handles    empty - handles not created until after all CreateFcns 

called 

  

% Hint: edit controls usually have a white background on Windows. 

%       See ISPC and COMPUTER. 

if ispc && isequal(get(hObject,'BackgroundColor'), 

get(0,'defaultUicontrolBackgroundColor')) 

    set(hObject,'BackgroundColor','white'); 

end 

%κέζω ηνπ PushbuttonCom θαη θάλνληαο ηε ρξήζε ηεο ζπλάξηεζεο Com θαη 

όιωλ ηωλ παξαπάλω ζηνηρείωλ όπνπ εηζήγαγε ν ρξήζηεο, ην πξόγξακκα εμάγεη ηνλ 

αληηζηαζκηζηή ηνπ ζπζηήκαηνο 

  

  

% --- Executes on button press in pushbutton3. 
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function pushbuttonCom_Callback(hObject, eventdata, handles) 

 

% κε ηηο παξαθάηω εληνιέο δίλνπκε νλνκαζίεο a, b, c, d θαη DC ζηα ζηνηρεία πνπ 

γξάθηεθαλ ζηα edit1, edit2, edit3, edit4 θαη editDC αληίζηνηρα έηζη ώζηε λα 

δειωζνύλ ζην πξόγξακκα θαη ζηε ζπλέρεηα λα ρξεζηκνπνηεζνύλ γηα ηελ εύξεζε 

θαη ηωλ ππνινίπωλ ζηνηρείωλ 

 

a=str2num(get(handles.edit1,'string')); 

b=str2num(get(handles.edit2,'string')); 

c=str2num(get(handles.edit3,'string')); 

d=str2num(get(handles.edit4,'string')); 

DC=str2num(get(handles.editDC,'string')); 

 

[Com]=calculationsCom(a,b,c,d,DC);     % ρξήζε ηεο ζπλάξηεζεο Com 

 

  

answer=char(Com);                      % κεηαζρεκαηηζκόο ηνπ πίλαθα 

Com βάδνληαο ηα ζηνηρεία ηνπ πίλαθα ζε γξακκή θάλνληαο ηε ρξήζε ηεο 

κεηαβιεηήο s 

 

set(handles.editCom,'string',answer)     % εθηύπωζε ηνπ answer ζην 

editCom 

 

  

function editCom_Callback(hObject, eventdata, handles) 

% hObject    handle to edit9 (see GCBO) 

% eventdata  reserved - to be defined in a future version of MATLAB 

% handles    structure with handles and user data (see GUIDATA) 

  

% Hints: get(hObject,'String') returns contents of edit9 as text 

%        str2double(get(hObject,'String')) returns contents of edit9 

as a double 

  

  

% --- Executes during object creation, after setting all properties. 

function editCom_CreateFcn(hObject, eventdata, handles) 
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% hObject    handle to edit9 (see GCBO) 

% eventdata  reserved - to be defined in a future version of MATLAB 

% handles    empty - handles not created until after all CreateFcns 

called 

  

% Hint: edit controls usually have a white background on Windows. 

%       See ISPC and COMPUTER. 

if ispc && isequal(get(hObject,'BackgroundColor'), 

get(0,'defaultUicontrolBackgroundColor')) 

    set(hObject,'BackgroundColor','white'); 

end 

  

 

%κέζω ηνπ PushbuttonPC θαη θάλνληαο ηε ρξήζε ηεο ζπλάξηεζεο PC θαη όιωλ 

ηωλ παξαπάλω ζηνηρείωλ όπνπ εηζήγαγε ν ρξήζηεο, ην πξόγξακκα εμάγεη ηε 

ζπλάξηεζε κεηαθνξάο ηνπ θιεηζηνύ ζπζηήκαηνο 

 

% --- Executes on button press in pushbuttonPC. 

function pushbuttonPC_Callback(hObject, eventdata, handles) 

 

% κε ηηο παξαθάηω εληνιέο δίλνπκε νλνκαζίεο a, b, c, d θαη DC ζηα ζηνηρεία πνπ 

γξάθηεθαλ ζηα edit1, edit2, edit3, edit4 θαη edit DC αληίζηνηρα έηζη ώζηε λα 

δειωζνύλ ζην πξόγξακκα θαη ζηε ζπλέρεηα λα ρξεζηκνπνηεζνύλ γηα ηελ εύξεζε 

θαη ηωλ ππνινίπωλ ζηνηρείωλ 

 

a=str2num(get(handles.edit1,'string')); 

b=str2num(get(handles.edit2,'string')); 

c=str2num(get(handles.edit3,'string')); 

d=str2num(get(handles.edit4,'string')); 

DC=str2num(get(handles.editDC,'string')) 

[PC]=calculationsPC(a,b,c,d,DC);     % ρξήζε ηεο ζπλάξηεζεο PC 

    answer=char(PC);                    % κεηαζρεκαηηζκόο ηνπ πίλαθα PC 

βάδνληαο ηα ζηνηρεία ηνπ πίλαθα ζε γξακκή θάλνληαο ηε ρξήζε ηεο κεηαβιεηήο s 

 

 set(handles.editPC,'string',answer)    % εθηύπωζε ηνπ answer ζην 

editPC 
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 function editPC_Callback(hObject, eventdata, handles) 

% hObject    handle to editPC (see GCBO) 

% eventdata  reserved - to be defined in a future version of MATLAB 

% handles    structure with handles and user data (see GUIDATA) 

  

% Hints: get(hObject,'String') returns contents of editPC as text 

%        str2double(get(hObject,'String')) returns contents of editPC 

as a double 

% --- Executes during object creation, after setting all properties. 

function editPC_CreateFcn(hObject, eventdata, handles) 

% hObject    handle to editPC (see GCBO) 

% eventdata  reserved - to be defined in a future version of MATLAB% 

handles    empty - handles not created until after all CreateFcns 

called 

  

% Hint: edit controls usually have a white background on Windows. 

%       See ISPC and COMPUTER. 

if ispc && isequal(get(hObject,'BackgroundColor'), 

get(0,'defaultUicontrolBackgroundColor')) 

    set(hObject,'BackgroundColor','white'); 
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2.2.1.4.  Τπέξιμο Ππογπάμμαηορ compensatorabcd 

  

 Γηα λα ηξέμεη ην πξόγξακκα ν ρξήζηεο πξέπεη λα παηήζεη ην βειάθη (ρήκα 12). 

ηε ζπλέρεηα ζα εκθαληζηεί ην παξαθάησ παξάζπξν.  

 

 

 

ρήκα 14 

 

 Καη επηιέγνληαο ηελ επηινγή πνπ είλαη ήδε καξθαξηζκέλε θαη παηώληαο ην OK 

αλνίγεη ην παξαθάησ παξάζπξν ζην νπνίν ν ρξήζηεο εηζάγεη ηα δεδνκέλα.  
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ρήκα 15 

   

Οη πίλαθεο νξίδνληαη: 

 

Παξάδεηγκα :  

 

  ν πίλαθαο A δηάζηαζεο nxn :                      [3 -2;1 0], 

  o πίλαθαο B δηάζηαζεο nx1 :                      [2;0],  

  ν πίλαθαο  C δηάζηαζεο 1xn :                     [0.5 0.5], 

  ν πίλαθαο D δηαζηάζεσλ 1x1 :                   [0]  

  ν πίλαθαο  DC δηαζηάζεσλ kx1 όπνπ k αξηζκόο ησλ ξηδώλ πνπ επηζπκνύκε λα 

έρεη ην πνιπώλπκν DC :     [-2;-3]. 
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Η δήισζε ελόο πίλαθα ζην Matlab γίλεηαη γξάθνληαο ηηο γξακκέο θαη ηηο ζηήιεο ηνπ 

πίλαθα ζηελ ίδηα γξακκή βάδνληαο κεηαμύ ησλ γξακκώλ ην ειιεληθό εξσηεκαηηθό ; θαη 

κεηαμύ ησλ ζηειώλ αθήλνληαο θελά  

 

 

2.2.2. Ππόγπαμμα compensator 

 

2.2.2.1.  Ειζαγωγή 

   

ην δεύηεξν πξόγξακκα ππνινγίδεηαη ε ζπλάξηεζε κεηαθνξάο ηνπ ζπζηήκαηνο 

θιεηζηνύ βξόρνπ θαζώο θαη ηνλ αληηζηαζκεζηή γλσξίδνληαο ηε ζπλάξηεζε κεηαθνξάο 

αλνηρηνύ βξόρνπ. 

Η ζπλάξηεζε κεηαθνξάο είλαη έλα πνιπώλπκηθν θιάζκα επεηδή ζεσξείηαη όηη ην 

ζύζηεκα είλαη κηαο εηζόδνπ. 

πλεπώο ν ρξήζηεο ζα πξέπεη λα εηζάγεη ην πνιπσλπκηθό θιάζκα tf. 
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ρήκα 18 

 

 Με  ην πάηεκα ηνπ θνπκπηνύ κε ηίηιν „the Q polynomial is‟ εκθαλίδεηαη ην 

πνιπώλπκν Q (ιόγν όηη ην ζύζηεκα έρεη κία κόλν είζνδν ν πίλαθα Q από 

πνιπσλπκηθόο γίλεηαη απιό πνιπώλπκν). 

 Με  ην πάηεκα ηνπ θνπκπηνύ κε ηίηιν „the DC polynomial must have degDC>=‟ 

εκθαλίδεηαη από πνηα ηηκή θαη πάλσ πξέπεη λα είλαη ν βαζκόο ηνπ πνιπσλύκνπ 

DC. 

 Με  ην πάηεκα ηνπ θνπκπηνύ κε ηίηιν „write down the root of the polynomial 

DC‟ ζην δηπιαλό πίλαθα πξέπεη λα γίλεη ε εηζαγσγή ησλ ξηδώλ κε ηε κνξθή 

πίλαθα ηνπ πνιπσλύκνπ DC. 

 Με  ην πάηεκα ηνπ θνπκπηνύ κε ηίηιν „PC tf closed loop feedback system‟ 

εκθαλίδεηαη ε ζπλάξηεζε κεηαθνξάο ηνπ ζπζηήκαηνο θιεηζηνύ βξόρνπ. 
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 Με  ην πάηεκα ηνπ θνπκπηνύ κε ηίηιν 'the compensator‟ εκθαλίδεηαη ν 

αληηζηαζκηζηήο ηνπ ζπζηήκαηνο. 

  

  

 2.2.2.2  Οι Σςναπηήζειρ ηος Ππογπάμμαηορ compensator 

 

 ηελ εθαξκνγή ηνπ πξνγξάκκαηνο compensator γίλεηαη ε ρξήζε κεξηθώλ 

ζπλαξηήζεσλ ησλ νπνίσλ εμεγνύληαη παξαθάησ. 

 

 

Τπνινγηζκόο ηνπ πνιπωλπκηθνύ κέξνπο Q1 ηεο αληίζηξνθεο ζπλάξηεζεο 

κεηαθνξάο (tf) 

 

 Οξηζκόο ζπλάξηεζεο Q1 

 

function [Q1]=calculationsQ1(tf)       % νξηζκόο ζπλάξηεζεο Q1 έρνληαο ωο 

δεδνκέλε ηε ζπλάξηεζε tf  

 

syms s                             % δήιωζε κεηαβιεηήο s 

a=solve(tf);                       % εύξεζε ηωλ ξηδώλ (ηωλ κεδεληθώλ) ηεο 

ζπλάξηεζεο κεηαθνξάο   

QW=s-a;                           % ππνινγηζκόο ηνπ πίλαθα κε ζπληειεζηέο 

ηε δηαθνξά s-a 

po=prod(QW);                   % δεκηνπξγία πνιπωλύκνπ 

πνιιαπιαζηάδνληαο όια ηα ζηνηρεία ηνπ πίλαθα po 

poo=expand(po);                    % ππνινγηζκόο ηνπ γηλνκέλνπ ηνπ 

πνιπωλύκνπ po 

Q2=(tf/poo)^(-1);                  % δηαίξεζε ηεο ζπλάξηεζεο κεηαθνξάο 

κε ην πνιπώλπκν poo θαη αληηζηξνθή ηνπ απνηειέζκαηνο (ζηόρνο όιωλ ηωλ 

παξαπάλω είλαη λα δηαρωξίζνπκε ηνλ αξηζκεηή κε ηνλ παξνλνκαζηή              

t1=sym2poly(Q2);                   % κεηαηξνπή ηνπ πνιπωλύκνπ Q2 ζε 

πίλαθα 
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po1=sym2poly(poo);                                  % κεηαηξνπή ηνπ πνιπωλύκνπ poo ζε 

πίλαθα 

    [z4,p4]=deconv(t1,po1);       % δηαίξεζε ηωλ πνιπωλύκωλ t1 θαη po1 

έηζη ώζηε λα βξεζεί ην πειίθν θαη ην ππόινηπν ηεο δηαίξεζεο (ην πειίθν ηεο 

δηαίξεζεο είλαη ην πνιπωλπκηθό κέξνο ηνπ αληηζηξόθνπ ηεο ζπλάξηεζεο 

κεηαθνξάο  

     Q1=poly2sym(z4,s);           % κεηαηξνπή ηνπ πίλαθα z4 ζε πίλαθα 

έρνληαο ωο κεηαβιεηή ην s 

 

 

Τπνινγηζκόο ηεο ηηκήο πνπ πξέπεη λα είλαη κεγαιύηεξνο ή ίζνο ν βαζκόο ηνπ 

πνιπωλύκνπ DC1 

 

 Οξηζκόο ζπλάξηεζεο DegDC1 

 

function [DegDC1]=calculationsDegDC1(tf)  % νξηζκόο ζπλάξηεζεο DegDC1 

έρνληαο ωο δεδνκέλε ηε ζπλάξηεζε tf  

 

 

syms s                             % δήιωζε κεηαβιεηήο s 

a=solve(tf);                       % εύξεζε ηωλ ξηδώλ (ηωλ κεδεληθώλ) ηεο 

ζπλάξηεζεο κεηαθνξάο   

QW=s-a;                            % ππνινγηζκόο ηνπ πίλαθα κε 

ζπληειεζηέο ηε δηαθνξά s-a 

po=prod(QW);                   % δεκηνπξγία πνιπωλύκνπ 

πνιιαπιαζηάδνληαο όια ηα ζηνηρεία ηνπ πίλαθα po 

poo=expand(po);                    % ππνινγηζκόο ηνπ γηλνκέλνπ ηνπ 

πνιπωλύκνπ po 

Q2=(tf/poo)^(-1);                  % δηαίξεζε ηεο ζπλάξηεζεο κεηαθνξάο 

κε ην πνιπώλπκν poo θαη αληηζηξνθή ηνπ απνηειέζκαηνο (ζηόρνο όιωλ ηωλ 

παξαπάλω είλαη λα δηαρωξίζνπκε ηνλ αξηζκεηή κε ηνλ παξνλνκαζηή              

t1=sym2poly(Q2);                   % κεηαηξνπή ηνπ πνιπωλύκνπ Q2 ζε 

πίλαθα 
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po1=sym2poly(poo);                                  % κεηαηξνπή ηνπ πνιπωλύκνπ poo ζε 

πίλαθα 

    [z4,p4]=deconv(t1,po1);       % δηαίξεζε ηωλ πνιπωλύκωλ t1 θαη po1 

έηζη ώζηε λα βξεζεί ην πειίθν θαη ην ππόινηπν ηεο δηαίξεζεο (ην πειίθν ηεο 

δηαίξεζεο είλαη ην πνιπωλπκηθό κέξνο ηνπ αληηζηξόθνπ ηεο ζπλάξηεζεο 

κεηαθνξάο  

m=size(z4);                       % νλνκάδω m ηηο δηαζηάζεηο ηνπ πίλαθα 

z4   

DegDC1=2*(m(1,2)-1)-1;           % ν βαζκόο ηνπ πνιπωλύκνπ DC1 πξέπεη λα 

είλαη κεγαιύηεξνο ή ίζνο από 2*degQ1-1 (ν πίλαθαο m είλαη πίλαθαο γξακκή νπόηε 

ν βαζκόο ηνπ πνιπωλύκνπ ζην νπνίν αληηζηνηρεί ζα πξέπεη λα είλαη θαηά 1 

κηθξόηεξνο επεηδή ε ηειεπηαία ζηήιε ηνπ αληηζηνηρεί ζην θνκκάηη ηνπ 

πνιπωλύκνπ ηνπ νπνίνπ ν εθζέηεο ηνπ s είλαη ην 0) 

 

 

Τπνινγηζκόο ηεο ζπλάξηεζεο κεηαθνξάο ηνπ ζπζηήκαηνο θιεηζηνύ βξόρνπ (PC1) 

 

 Οξηζκόο ζπλάξηεζεο PC1 

 

function [PC1]=calculationsPC1(tf,DC)   % νξηζκόο ζπλάξηεζεο PC1 

έρνληαο ωο δεδνκέλεο ηηο ζπλαξηήζεηο tf θαη DC  

 

 

syms s                             % δήιωζε κεηαβιεηήο s 

a=solve(tf);                       % εύξεζε ηωλ ξηδώλ (ηωλ κεδεληθώλ) ηεο 

ζπλάξηεζεο κεηαθνξάο   

QW=s-a;                            % ππνινγηζκόο ηνπ πίλαθα κε 

ζπληειεζηέο ηε δηαθνξά s-a 

po=prod(QW);                       % δεκηνπξγία πνιπωλύκνπ 

πνιιαπιαζηάδνληαο όια ηα ζηνηρεία ηνπ πίλαθα po 

poo=expand(po);                    % ππνινγηζκόο ηνπ γηλνκέλνπ ηνπ 

πνιπωλύκνπ po 
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Q2=(tf/poo)^(-1);                  % δηαίξεζε ηεο ζπλάξηεζεο κεηαθνξάο 

κε ην πνιπώλπκν poo θαη αληηζηξνθή ηνπ απνηειέζκαηνο (ζηόρνο όιωλ ηωλ 

παξαπάλω είλαη λα δηαρωξίζνπκε ηνλ αξηζκεηή κε ηνλ παξνλνκαζηή              

t1=sym2poly(Q2);                   % κεηαηξνπή ηνπ πνιπωλύκνπ Q2 ζε 

πίλαθα 

po1=sym2poly(poo);                                  % κεηαηξνπή ηνπ πνιπωλύκνπ poo ζε 

πίλαθα 

    [z4,p4]=deconv(t1,po1);       % δηαίξεζε ηωλ πνιπωλύκωλ t1 θαη po1 

έηζη ώζηε λα βξεζεί ην πειίθν θαη ην ππόινηπν ηεο δηαίξεζεο (ην πειίθν ηεο 

δηαίξεζεο είλαη ην πνιπωλπκηθό κέξνο ηνπ αληηζηξόθνπ ηεο ζπλάξηεζεο 

κεηαθνξάο  

     Q1=poly2sym(z4,s);           % κεηαηξνπή ηνπ πίλαθα z4 ζε πίλαθα 

έρνληαο ωο κεηαβιεηή ην s 

QW1=s-DC;                                                  % ν QW1 είλαη πίλαθαο κε ζηνηρεία ηε 

δηαθνξά s- DC 

po11=prod(QW1);                                      % κε ηελ εληνιή prod( ) γίλεηαη ν 

ππνινγηζκόο ηνπ γηλνκέλνπ όιωλ ηωλ ζηνηρείωλ ηνπ πίλαθα QW1 

poo11=expand(po11);               % κε ηελ εληνιή expand( ) γίλεηαη ν 

ππνινγηζκόο ηνπ γηλνκέλνπ ηνπ πνιπωλύκνπ poo1 

t11=sym2poly(Q1);                                % κεηαηξνπή ηνπ πνιπωλύκνπ Q1 ζε 

πίλαθα 

po111=sym2poly(poo11);                      % κεηαηξνπή ηνπ πνιπωλύκνπ poo11 ζε 

πίλαθα 

    [z44,p44]=deconv(po111,t11);  % δηαίξεζε ηωλ πνιπωλύκωλ poo111 θαη 

t11 έηζη ώζηε λα δηαζπαζηεί ην πνιπώλπκν ζε pol θαη ζε sp θνκκάηηα 

     z55=poly2sym(z44,s);       % κεηαηξνπή ηνπ πίλαθα z44 ζε πνιπώλπκν 

κε κεηαβιεηή ην s 

pc=poo11/z55;                                     % δηαηξνύκε ηα δύν πνιπώλπκα έηζη ώζηε λα 

ππνινγηζηεί ε αληίζηξνθε ζπλάξηεζε ηεο ζπλάξηεζεο κεηαθνξάο 

PC1=pc^(-1);                    % ππνινγηζκόο ηεο ζπλάξηεζεο κεηαθνξάο 

ηνπ θιεηζηνύ ζπζηήκαηνο 
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Τπνινγηζκόο αληηζηαζκεζηή ηνπ ζπζηήκαηνο θιεηζηνύ βξόρνπ Com1 

 

 Οξηζκόο ζπλάξηεζεο Com1 

 

function [Com1]=calculationsCom1(tf,DC)   % νξηζκόο ζπλάξηεζεο Com1 

έρνληαο ωο δεδνκέλεο ηηο ζπλαξηήζεηο tf θαη DC 

 

syms s                             % δήιωζε κεηαβιεηήο s 

a=solve(tf);                       % εύξεζε ηωλ ξηδώλ (ηωλ κεδεληθώλ) ηεο 

ζπλάξηεζεο κεηαθνξάο   

QW=s-a;                            % ππνινγηζκόο ηνπ πίλαθα κε 

ζπληειεζηέο ηε δηαθνξά s-a 

po=prod(QW);                       % δεκηνπξγία πνιπωλύκνπ 

πνιιαπιαζηάδνληαο όια ηα ζηνηρεία ηνπ πίλαθα po 

poo=expand(po);                    % ππνινγηζκόο ηνπ γηλνκέλνπ ηνπ 

πνιπωλύκνπ po 

Q2=(tf/poo)^(-1);                  % δηαίξεζε ηεο ζπλάξηεζεο κεηαθνξάο 

κε ην πνιπώλπκν poo θαη αληηζηξνθή ηνπ απνηειέζκαηνο (ζηόρνο όιωλ ηωλ 

παξαπάλω είλαη λα δηαρωξίζνπκε ηνλ αξηζκεηή κε ηνλ παξνλνκαζηή              

t1=sym2poly(Q2);                   % κεηαηξνπή ηνπ πνιπωλύκνπ Q2 ζε 

πίλαθα 

po1=sym2poly(poo);                                  % κεηαηξνπή ηνπ πνιπωλύκνπ poo ζε 

πίλαθα 

    [z4,p4]=deconv(t1,po1);       % δηαίξεζε ηωλ πνιπωλύκωλ t1 θαη po1 

έηζη ώζηε λα βξεζεί ην πειίθν θαη ην ππόινηπν ηεο δηαίξεζεο (ην πειίθν ηεο 

δηαίξεζεο είλαη ην πνιπωλπκηθό κέξνο ηνπ αληηζηξόθνπ ηεο ζπλάξηεζεο 

κεηαθνξάο  

     Q1=poly2sym(z4,s);           % κεηαηξνπή ηνπ πίλαθα z4 ζε πίλαθα 

έρνληαο ωο κεηαβιεηή ην s 

QW1=s-DC;                                                  % ν QW1 είλαη πίλαθαο κε ζηνηρεία ηε 

δηαθνξά s- DC 

po11=prod(QW1);                                      % κε ηελ εληνιή prod( ) γίλεηαη ν 

ππνινγηζκόο ηνπ γηλνκέλνπ όιωλ ηωλ ζηνηρείωλ ηνπ πίλαθα QW1 
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poo11=expand(po11);               % κε ηελ εληνιή expand( ) γίλεηαη ν 

ππνινγηζκόο ηνπ γηλνκέλνπ ηνπ πνιπωλύκνπ poo1 

t11=sym2poly(Q1);                                % κεηαηξνπή ηνπ πνιπωλύκνπ Q1 ζε 

πίλαθα 

po111=sym2poly(poo11);                      % κεηαηξνπή ηνπ πνιπωλύκνπ poo11 ζε 

πίλαθα 

    [z44,p44]=deconv(po111,t11);  % δηαίξεζε ηωλ πνιπωλύκωλ poo111 θαη 

t11 έηζη ώζηε λα δηαζπαζηεί ην πνιπώλπκν ζε pol θαη ζε sp θνκκάηηα 

     z55=poly2sym(z44,s);       % κεηαηξνπή ηνπ πίλαθα z44 ζε πνιπώλπκν 

κε κεηαβιεηή ην s 

pc=poo11/z55;                                     % δηαηξνύκε ηα δύν πνιπώλπκα έηζη ώζηε λα 

ππνινγηζηεί ε αληίζηξνθε ζπλάξηεζε ηεο ζπλάξηεζεο κεηαθνξάο 

g1=pc-Q2/poo;                  % ππνινγηζκόο ηεο δηαθνξάο 

Com1=simplify(g1);                          % κε ηελ εληνιή simplify( ) γίλνληαη νη 

πξάμεηο ηηο παξάζηαζεο ηνπ πνιπωλύκνπ ην νπνίν βξίζθεηαη κέζα ζηε παξέλζεζε 

θαη έηζη ππνινγίδεηαη ν αληηζηαζκηζηήο  

 

 

2.2.2.3.   Το Ππόγπαμμα compensator 

 

function varargout = compensator(varargin) 
% COMPENSATOR M-file for compensator.fig 
% 
% 
% WRITE TRANSFER FUNCTION  
% EXAMPLE : (s+1)/(s^2-3*s+2) 
% 
% NOTICE : THE UNKNOWN SIGNED s. 
% 
% NOTICE : THE TRANSFER FUNCTION IS RATIONAL FUNCTION. 
% AT THE NUMERATOR'S POLYNOMIAL, THE COEFFICIENT OF THE BIGGEST 

EXPONENT OF  
% THE UNKNOWN s FACTOR, HAS TO BE 1. 
%  
% IF THE TF IS  (44*s^2-242*s+380)/(s^3-10*s^2+39*s-64) 
% YOU MUST WRITE 
% (s^2-(242/44)^s+(380/44)/((1/44)*s^3-(10/44)*s^2+(39/44)*s-(64/44)) 
% 
% 
%      COMPENSATOR, by itself, creates a new COMPENSATOR or raises the 

existing 
%      singleton*. 
% 
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%      H = COMPENSATOR returns the handle to a new COMPENSATOR or the 

handle to 
%      the existing singleton*. 
% 
%      COMPENSATOR('CALLBACK',hObject,eventData,handles,...) calls the 

local 
%      function named CALLBACK in COMPENSATOR.M with the given input 

arguments. 
% 
%      COMPENSATOR('Property','Value',...) creates a new COMPENSATOR 

or raises the 
%      existing singleton*.  Starting from the left, property value 

pairs are 
%      applied to the GUI before compensator_OpeningFunction gets 

called.  An 
%      unrecognized property name or invalid value makes property 

application 
%      stop.  All inputs are passed to compensator_OpeningFcn via 

varargin. 
% 
%      *See GUI Options on GUIDE's Tools menu.  Choose "GUI allows 

only one 
%      instance to run (singleton)". 
% 
% See also: GUIDE, GUIDATA, GUIHANDLES 

  
% Copyright 2002-2003 The MathWorks, Inc. 

  
% Edit the above text to modify the response to help compensator 

  
% Last Modified by GUIDE v2.5 13-Oct-2009 18:54:50 

  
% Begin initialization code - DO NOT EDIT 
gui_Singleton = 1; 
gui_State = struct('gui_Name',       mfilename, ... 
                   'gui_Singleton',  gui_Singleton, ... 
                   'gui_OpeningFcn', @compensator_OpeningFcn, ... 
                   'gui_OutputFcn',  @compensator_OutputFcn, ... 
                   'gui_LayoutFcn',  [] , ... 
                   'gui_Callback',   []); 
if nargin && ischar(varargin{1}) 
    gui_State.gui_Callback = str2func(varargin{1}); 
end 

  
if nargout 
    [varargout{1:nargout}] = gui_mainfcn(gui_State, varargin{:}); 
else 
    gui_mainfcn(gui_State, varargin{:}); 
end 
% End initialization code - DO NOT EDIT 

  

  
% --- Executes just before compensator is made visible. 
function compensator_OpeningFcn(hObject, eventdata, handles, varargin) 
% This function has no output args, see OutputFcn. 
% hObject    handle to figure 
% eventdata  reserved - to be defined in a future version of MATLAB 
% handles    structure with handles and user data (see GUIDATA) 
% varargin   command line arguments to compensator (see VARARGIN) 
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% Choose default command line output for compensator 
handles.output = hObject; 

  
% Update handles structure 
guidata(hObject, handles); 

  
% UIWAIT makes compensator wait for user response (see UIRESUME) 
% uiwait(handles.figure1); 

  

  
% --- Outputs from this function are returned to the command line. 
function varargout = compensator_OutputFcn(hObject, eventdata, 

handles)  
% varargout  cell array for returning output args (see VARARGOUT); 
% hObject    handle to figure 
% eventdata  reserved - to be defined in a future version of MATLAB 
% handles    structure with handles and user data (see GUIDATA) 

  
% Get default command line output from handles structure 
varargout{1} = handles.output; 

  

 

%όια ηα παξαπάλω δειώλνληαη από ην ίδην ην GUI θαηά ην ζρεδηαζκό ηνπ 

πξνγξάκκαηνο  

 

syms s  % δήιωζε κεηαβιεηήο s 

 

 

% ζηε ζπλέρεηα γίλεηαη ν νξηζκόο ζην πξόγξακκα ηεο ζπλάξηεζεο κεηαθνξάο  πνπ 

εηζήγαγε ν ρξήζηεο  

 

function edit1_Callback(hObject, eventdata, handles) 

tf=str2num(get(hObject,'string')); 

  

% --- Executes during object creation, after setting all properties. 

function edit1_CreateFcn(hObject, eventdata, handles) 

% hObject    handle to edit1 (see GCBO) 

% eventdata  reserved - to be defined in a future version of MATLAB 

% handles    empty - handles not created until after all CreateFcns 

called 

  

% Hint: edit controls usually have a white background on Windows. 

%       See ISPC and COMPUTER. 
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if ispc && isequal(get(hObject,'BackgroundColor'), 

get(0,'defaultUicontrolBackgroundColor')) 

    set(hObject,'BackgroundColor','white'); 

end 

  

 

%κέζω ηνπ PushbuttonQ1 θαη θάλνληαο ηε ρξήζε ηεο ζπλάξηεζεο tf ην 

πξόγξακκα εμάγεη ηε ζπλάξηεζε Q1 

 

 

% --- Executes on button press in pushbutton1. 

function pushbuttonQ1_Callback(hObject, eventdata, handles) 

 

% κε ηηο παξαθάηω εληνιέο δίλνπκε ηε νλνκαζία tf  ζην ζηνηρεία πνπ γξάθηεθε 

ζην edit1 έηζη ώζηε λα δειωζεί ζην πξόγξακκα θαη ζηε ζπλέρεηα λα 

ρξεζηκνπνηεζεί γηα ηελ εύξεζε θαη ηωλ ππνινίπωλ ζηνηρείωλ 

 

tf=get(handles.edit1,'string'); 

  

[Q1]=calculationsQ1(tf);                            % ρξήζε ηεο ζπλάξηεζεο Q1 

  

answer=char(Q1);                                            % κεηαζρεκαηηζκόο ηνπ πίλαθα Q1 

βάδνληαο ηα ζηνηρεία ηνπ πίλαθα ζε γξακκή θάλνληαο ηε ρξήζε ηεο κεηαβιεηήο s 

  

set(handles.editQ1,'string',answer)   % εθηύπωζε ηνπ answer ζην editQ1 

  

function editQ1_Callback(hObject, eventdata, handles) 

% hObject    handle to editGP (see GCBO) 

% eventdata  reserved - to be defined in a future version of MATLAB 

% handles    structure with handles and user data (see GUIDATA) 

  

% Hints: get(hObject,'String') returns contents of editGP as text 

%        str2double(get(hObject,'String')) returns contents of editGP 

as a double 

% --- Executes during object creation, after setting all properties. 

function editQ1_CreateFcn(hObject, eventdata, handles) 

% hObject    handle to editGP (see GCBO) 
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% eventdata  reserved - to be defined in a future version of MATLAB 

% handles    empty - handles not created until after all CreateFcns 

called 

% Hint: edit controls usually have a white background on Windows. 

%       See ISPC and COMPUTER. 

if ispc && isequal(get(hObject,'BackgroundColor'), 

get(0,'defaultUicontrolBackgroundColor')) 

    set(hObject,'BackgroundColor','white'); 

end 

 

 

%κέζω ηνπ PushbuttonDegDC1 θαη θάλνληαο ηε ρξήζε ηεο ζπλάξηεζεο tf ην 

πξόγξακκα εμάγεη ηε ζπλάξηεζε DegDC1 

 

  

% --- Executes on button press in pushbuttonDeg1. 

function pushbuttonDegDC1_Callback(hObject, eventdata, handles) 

 

% κε ηηο παξαθάηω εληνιέο δίλνπκε ηε νλνκαζία tf  ζην ζηνηρεία πνπ γξάθηεθε 

ζην edit1 έηζη ώζηε λα δειωζεί ζην πξόγξακκα θαη ζηε ζπλέρεηα λα 

ρξεζηκνπνηεζεί γηα ηελ εύξεζε θαη ηωλ ππνινίπωλ ζηνηρείωλ 

 

tf=get(handles.edit1,'string'); 

  

[DegDC1]=calculationsDegDC1(tf);            % ρξήζε ηεο ζπλάξηεζεο DegDC1 

  

set(handles.editDegDC1,'string',DegDC1) % εθηύπωζε ηνπ answer ζην 

editDegDC1( δελ θάλνπκε ρξήζε ηεο ζπλάξηεζεο char γηαηί ε ζπλάξηεζε DegDC1 

δίλεη ωο απνηέιεζκα θπζηθό αξηζκό θαη όρη πνιπώλπκν) 

  

  

function editDegDC1_Callback(hObject, eventdata, handles) 

% hObject    handle to edit6 (see GCBO) 

% eventdata  reserved - to be defined in a future version of MATLAB 

% handles    structure with handles and user data (see GUIDATA) 

  

% Hints: get(hObject,'String') returns contents of edit6 as text 
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%        str2double(get(hObject,'String')) returns contents of edit6 

as a double 

  

% --- Executes during object creation, after setting all properties. 

function editDegDC1_CreateFcn(hObject, eventdata, handles) 

% hObject    handle to edit6 (see GCBO) 

% eventdata  reserved - to be defined in a future version of MATLAB 

% handles    empty - handles not created until after all CreateFcns 

called 

  

% Hint: edit controls usually have a white background on Windows. 

%       See ISPC and COMPUTER. 

if ispc && isequal(get(hObject,'BackgroundColor'), 

get(0,'defaultUicontrolBackgroundColor')) 

    set(hObject,'BackgroundColor','white'); 

end 

  

% νξηζκό ηνπ πίλαθα DC1 

 

function edit2_Callback(hObject, eventdata, handles) 

% hObject    handle to edit2 (see GCBO) 

% eventdata  reserved - to be defined in a future version of MATLAB 

% handles    structure with handles and user data (see GUIDATA) 

  

% Hints: get(hObject,'String') returns contents of edit2 as text 

%        str2double(get(hObject,'String')) returns contents of edit2 

as a double 

  

  

% --- Executes during object creation, after setting all properties. 

function edit2_CreateFcn(hObject, eventdata, handles) 

% hObject    handle to edit2 (see GCBO) 

% eventdata  reserved - to be defined in a future version of MATLAB 

% handles    empty - handles not created until after all CreateFcns 

called 

  

% Hint: edit controls usually have a white background on Windows. 

%       See ISPC and COMPUTER. 
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if ispc && isequal(get(hObject,'BackgroundColor'), 

get(0,'defaultUicontrolBackgroundColor')) 

    set(hObject,'BackgroundColor','white'); 

end 

%κέζω ηνπ PushbuttonPC1 θαη θάλνληαο ηε ρξήζε ηεο ζπλάξηεζεο tf θαη ηνλ 

πίλαθα DCην πξόγξακκα εμάγεη ηε ζπλάξηεζε κεηαθνξάο ηνπ θιεηζηνύ 

ζπζηήκαηνο  

 

% --- Executes on button press in pushbuttonPC1. 

function pushbuttonPC1_Callback(hObject, eventdata, handles) 

 

% κε ηηο παξαθάηω εληνιέο δίλνπκε ηε νλνκαζία tf θαη DC ζηα ζηνηρεία πνπ 

γξάθηεθαλ ζηα edit1, edit2 αληίζηνηρα έηζη ώζηε λα δειωζεί ζην πξόγξακκα θαη 

ζηε ζπλέρεηα λα ρξεζηκνπνηεζεί γηα ηελ εύξεζε θαη ηωλ ππνινίπωλ ζηνηρείωλ 

 

tf=get(handles.edit1,'string'); 

DC=str2num(get(handles.edit2,'string'));  

  

[PC1]=calculationsPC1(tf,DC);                 % ρξήζε ηεο ζπλάξηεζεο PC1 

answer=char(PC1);                                         % κεηαζρεκαηηζκόο ηνπ πίλαθα PC1 

βάδνληαο ηα ζηνηρεία ηνπ πίλαθα ζε γξακκή θάλνληαο ηε ρξήζε ηεο κεηαβιεηήο s 

  

set(handles.editPC1,'string',answer) % εθηύπωζε ηνπ answer ζην editPC1 

  

  

function editPC1_Callback(hObject, eventdata, handles) 

% hObject    handle to editPC1 (see GCBO) 

% eventdata  reserved - to be defined in a future version of MATLAB 

% handles    structure with handles and user data (see GUIDATA) 

  

% Hints: get(hObject,'String') returns contents of editPC1 as text 

%        str2double(get(hObject,'String')) returns contents of editPC1 

as a double 

  

  

% --- Executes during object creation, after setting all properties. 
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function editPC1_CreateFcn(hObject, eventdata, handles) 

% hObject    handle to editPC1 (see GCBO) 

% eventdata  reserved - to be defined in a future version of MATLAB 

% handles    empty - handles not created until after all CreateFcns 

called 

  

% Hint: edit controls usually have a white background on Windows. 

%       See ISPC and COMPUTER. 

if ispc && isequal(get(hObject,'BackgroundColor'), 

get(0,'defaultUicontrolBackgroundColor')) 

    set(hObject,'BackgroundColor','white'); 

end 

  

  

%κέζω ηνπ PushbuttonCom1 θαη θάλνληαο ηε ρξήζε ηεο ζπλάξηεζεο tf θαη ηνλ 

πίλαθα DC ην πξόγξακκα εμάγεη ηνλ αληηζηαζκεζηή ηνπ ζπζηήκαηνο  

% --- Executes on button press in pushbutton3. 

function pushbuttonCom1_Callback(hObject, eventdata, handles) 

% κε ηηο παξαθάηω εληνιέο δίλνπκε ηε νλνκαζία tf θαη DC ζηα ζηνηρεία πνπ 

γξάθηεθαλ ζηα edit1, edit2 αληίζηνηρα έηζη ώζηε λα δειωζεί ζην πξόγξακκα θαη 

ζηε ζπλέρεηα λα ρξεζηκνπνηεζεί γηα ηελ εύξεζε θαη ηωλ ππνινίπωλ ζηνηρείωλ 

 

tf=get(handles.edit1,'string'); 

DC=str2num(get(handles.edit2,'string')); 

  

[Com1]=calculationsCom1(tf,DC);             % ρξήζε ηεο ζπλάξηεζεο Com1 

answer=char(Com1);                                    % κεηαζρεκαηηζκόο ηνπ πίλαθα Com1 

βάδνληαο ηα ζηνηρεία ηνπ πίλαθα ζε γξακκή θάλνληαο ηε ρξήζε ηεο κεηαβιεηήο s 

  

set(handles.editCom1,'string',answer)    % εθηύπωζε ηνπ answer ζην 

editCom1 

  

  

function editCom1_Callback(hObject, eventdata, handles) 

% hObject    handle to editPC1 (see GCBO) 

% eventdata  reserved - to be defined in a future version of MATLAB 

% handles    structure with handles and user data (see GUIDATA) 
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% Hints: get(hObject,'String') returns contents of editPC1 as text 

%        str2double(get(hObject,'String')) returns contents of editPC1 

as a double 

  

  

% --- Executes during object creation, after setting all properties. 

function editCom1_CreateFcn(hObject, eventdata, handles) 

% hObject    handle to editPC1 (see GCBO) 

% eventdata  reserved - to be defined in a future version of MATLAB 

% handles    empty - handles not created until after all CreateFcns 

called 

  

% Hint: edit controls usually have a white background on Windows. 

%       See ISPC and COMPUTER. 

if ispc && isequal(get(hObject,'BackgroundColor'), 

get(0,'defaultUicontrolBackgroundColor')) 

    set(hObject,'BackgroundColor','white'); 

end 
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2.2.2.4.   Τπέξιμο Ππόγπαμμα compensator 

 

Γηα λα ηξέμεη ην πξόγξακκα ν ρξήζηεο πξέπεη λα παηήζεη ην βειάθη. ηε 

ζπλέρεηα εκθαλίδεηαη ην παξαθάησ παξάζπξν (ρήκα 17). 

 

 

 

ρήκα 17 

 

Γηα ην νξηζκό ησλ δεδνκέλσλ ν ρξήζηεο ζα πξέπεη λα αθνινπζήζεη ηνπο 

παξαθάησ θαλόλεο. 
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 ν νξηζκόο ηεο ζπλάξηεζεο κεηαθνξάο γίλεηαη γξάθνληαο απιά ην πνιπώλπκν 

ζε κνξθή θιάζκαηνο. Πνιύ ζεκαληηθό όκσο είλαη όηη ζηνλ αξηζκεηή ν 

ζπληειεζηήο ηνπ κεγαιύηεξνπ εθζέηε ηνπ s πξέπεη λα είλαη ε κνλάδα.  

 

 

Παξαδείγκαηνο ράξε αλ ε ζπλάξηεζε κεηαθνξάο είλαη  

 

(2*s^2+3*s+6)/(s^3+7*s^2+9*s-3) 

 

ζα πξέπεη λα γξαθηεί 

 

(s^2+(3/2)*s+(6/2))/((1/2)s^3+(7/2)*s^2+(9/2)*s-(3/2)) 

 

 ν πίλαθαο  DC δηάζηαζεο kx1 όπνπ k αξηζκόο ησλ ξηδώλ πνπ επηζπκνύκε λα 

έρεη ην πνιπώλπκν DC : [-2;-3]. 

 

 

 

2.3.  Εφαρμογή 

 

Πξόγξακκα compensatorabcd 

 

Γίλνληαη νη πίλαθεο  

A= [-7 -2.25 0.75;4 0 0;0 1 0]   είλαη 3x3 

B= [2;0;0] , 

C= [1 0.375 0.75] 

θαη D= [0]. 

 

Σν πξόγξακκα ππνινγίδεη ηελ ζπλάξηεζε κεηαθνξάο ίζε κε   

 

(2*s^2+3*s+6)/(s^3+7*s^2+9*s-3) 

 

ην πνιπώλπκν Q ίζν κε  
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1 11

2 4
s  

 

νπόηε ην πνιπώλπκν ηνπ νπνίνπ πξέπεη λα δώζεη ν ρξήζηεο πξέπεη λα είλαη βαζκνύ 

κεγαιύηεξνπ ηνπ  

 

1 

 

έηζη εηζάγνληαο ν ρξήζηεο ηνπ πξνγξάκκαηνο ηνλ πίλαθα DC  

 

[-3;-3] 

 

ην πξόγξακκα ππνινγίδεη ηε ζπλάξηεζε κεηαθνξάο ηνπ θιεηζηνύ βξόρνπ ίζε κε 

 

1/ ( ^ 2 6* 9)*(2* 1)s s s  

 

θαη ηνλ αληηζηαζκεζηή ίζν κε 

 

(17* ^ 2 60* 57) / (2* 1) / (2* ^ 2 3* 6)s s s s s  

 

Σα απνηειέζκαηα θαίλνληαη ζην παξαθάησ παξάζπξν ρήκα 18 
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ρήκα 18 

 

Πξόγξακκα compensator 

 

Γίλεηαη ε ζπλάξηεζε κεηαθνξάο ίζε κε   

 

 

(2*s^2+3*s+6)/(s^3+7*s^2+9*s-3) 

 

Όπσο έρεη εμεγεζεί πξέπεη λα εηζαρζεί κε ηελ παξαθάησ κνξθή 

 

(s^2+(3/2)*s+(6/2))/((1/2)s^3+(7/2)*s^2+(9/2)*s-(3/2)) 

 

 ην πξόγξακκα ππνινγίδεη όηη ην πνιπώλπκν Q ίζν κε  

 

1 11

2 4
s  
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νπόηε ην πνιπώλπκν ηνπ νπνίνπ πξέπεη λα δώζεη ν ρξήζηεο πξέπεη λα είλαη βαζκνύ 

κεγαιύηεξνπ ηνπ  

 

1 

 

εηζάγνληαο ηνλ πίλαθα DC  

[-3;-3] 

 

ην πξόγξακκα ππνινγίδεη ηε ζπλάξηεζε κεηαθνξάο ηνπ θιεηζηνύ βξόρνπ ίζε κε 

 

1/ ( ^ 2 6* 9)*(2* 1)s s s  

 

θαη ηνλ αληηζηαζκεζηή ίζν κε 

 

(17* ^ 2 60* 57) / (2* 1) / (2* ^ 2 3* 6)s s s s s  

 

Σα απνηειέζκαηα θαίλνληαη ζην παξαθάησ παξάζπξν ρήκα 19. 
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ρήκα 19 
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