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ΕΡΓΑΣΤΗΡΙΑΚΗ ΑΣΚΗΣΗ 

ΜΕΛΕΤΗ ΚΑΙ ΣΦΕΔΙΑΣΗ ΧΗΦΙΑΚΨΝ Σ.Α.Ε 

ΜΕ  LABVIEW 

ΠΟΡΕΙΑ ΕΡΓΑ΢ΙΑ΢ 
 

 

 
΢θνπόο απηήο ηεο εξγαζηεξηαθήο άζθεζεο ( ε νπνία απνηειεί ζπλέρεηα ηεο 

άζθεζεο ΜΕΛΕΤΗ ΣΑΕ ΜΕ ΦΡΗΣΗ ΤΟΥ LABVIEW CONTROL 

DESIGN TOOLKIT ηνπ Εξγαζηεξίνπ ΢.Α.Ε) είλαη λα δείμεη πσο κπνξνύκε 

λα ρξεζηκνπνηήζνπκε ην LabVIEW θαη ην LabVIEW Control Design and 

Simulation Module ώζηε λα εξγαζηνύκε κε δηαθξηηέο ζπλαξηήζεηο κεηαθνξάο 

θαη λα πξνζνκνηώζνπκε ηα ςεθηαθά ζπζηήκαηα ειέγρνπ. Σα αξρεία vi πνπ ζα 

ρξεζηκνπνηήζνπκε ππάξρνπλ ζην θάθειν LABVIEW DIGITAL 

CONTROL.zip  ηεο ελόηεηαο Σημειώζειρ Επγαζηηπίος ηνπ site ηνπ 

καζήκαηνο. 

 

 Όπνπ βιέπεηε ην ζύκβνιν  πξέπεη λα δνπιέςεηε ηηο απαληήζεηο ζην 

εξγαζηήξην θαη αλ δε ζαο θηάλεη ν ρξόλνο ζην ζπίηη. 

 

 Όηαλ ζαο δεηείηαη λα αλνίμεηε έλα αξρείν - όπσο δνπιεύεηε ηελ ποπεία 

επγαζίαρ ζην εξγαζηήξην Ψεθηαθώλ ΢.Α.Ε - πξέπεη λα ην βξείηε ζηελ 

επηθάλεηα εξγαζίαο ηνπ ππνινγηζηή ζαο ζην θάθειν LABVIEW DIGITAL 

CONTROL VI’s. 

 

 

1. Απεικόνιζη πόλυν και μηδενικών ενόρ τηθιακού 

ζςζηήμαηορ 
 

Έζησ ε ζπλάξηεζε κεηαθνξάο δηαθξηηνύ ρξόλνπ  
2

1

0.3 0.5z z
 . 

 

http://sae.teipir.gr/attachments/004_%CE%9C%CE%B5%CE%BB%CE%AD%CF%84%CE%B7%20%CE%BA%CE%B1%CE%B9%20%CE%A3%CF%87%CE%B5%CE%B4%CE%AF%CE%B1%CF%83%CE%B7%20%CE%A3%CE%91%CE%95%20%CE%BC%CE%B5%20%CF%84%CE%B7%20%CF%87%CF%81%CE%AE%CF%83%CE%B7%20%CF%84%CE%BF%CF%85%20Labview%20control%20design%20and%20simulation%20toolkit.pdf
http://sae.teipir.gr/attachments/004_%CE%9C%CE%B5%CE%BB%CE%AD%CF%84%CE%B7%20%CE%BA%CE%B1%CE%B9%20%CE%A3%CF%87%CE%B5%CE%B4%CE%AF%CE%B1%CF%83%CE%B7%20%CE%A3%CE%91%CE%95%20%CE%BC%CE%B5%20%CF%84%CE%B7%20%CF%87%CF%81%CE%AE%CF%83%CE%B7%20%CF%84%CE%BF%CF%85%20Labview%20control%20design%20and%20simulation%20toolkit.pdf
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Μπνξνύκε λα ζρεδηάζνπκε ηνπο πόινπο θαη ηα κεδεληθά ηεο ζπλάξηεζεο 

κεηαθνξάο ρξεζηκνπνηώληαο ην CD Pole-Zero Map VI. 

 

Αλνίμηε ην αξρείν digcon_poles-and-zeros.vi. Σξέρνληαο ηελ 

πξνζνκνίσζε πξνθύπηεη ην δεηνύκελν δηάγξακκα πόισλ θαη κεδεληθώλ. 

 

Παξαθάησ ζρεδηάδεηαη ην δνκηθό δηάγξακκα ηνπ πινπνηεκέλνπ 

ζπζηήκαηνο ζην Labview. 

 

 

 
 

Ελαιιαθηηθά, κπνξνύκε λα ρξεζηκνπνηήζνπκε ην Matlab θαη λα γξάςνπκε 

ζην  command window ηηο παξαθάησ εληνιέο: 

numDz = 1; 

denDz = [1 -0.3 0.5]; 

sys = tf(numDz,denDz,1/20) 

pzmap(sys) 

axis([-1 1 -1 1]) 

zgrid on 
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2. Σσεδίαζη ηηρ βημαηικήρ απόκπιζηρ ηος τηθιακού 

ζςζηήμαηορ 
 

Πξνζζέηνπκε ην CD Step Response VI ζην δνκηθό καο δηάγξακκα. 

 

Αλνίμηε ην αξρείν digcon_step-response.vi.  

 

Παξαθάησ ζρεδηάδεηαη ην δνκηθό δηάγξακκα ηνπ πινπνηεκέλνπ 

ζπζηήκαηνο ζην Labview. 
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Πξνθύπηεη ην παξαθάησ δηάγξακκα ηεο βεκαηηθήο απόθξηζεο ηνπ ζπζηήκαηνο. 

 

 

΢ην Matlab ζα παίξλακε ηελ ίδηα απόθξηζε πιεθηξνινγώληαο ηηο εληνιέο: 

sys = tf(numDz,denDz,1/20); 

step(sys,2.5); 

3. Μεηαηποπή αναλογικού ζςζηήμαηορ ζε τηθιακό 

σπηζιμοποιώνηαρ διάθοπερ μεθόδοςρ διακπιηοποίηζηρ 
 

Έζησ ε ζπλάξηεζε κεηαθνξάο αλαινγηθνύ ζπζηήκαηνο  ηελ νπνία επηζπκνύκε 

λα δηαθξηηνπνηήζνπκε κε δηάθνξεο κεζόδνπο (Zoh – Tustin- Prewarp – 

Forward – Backward – Z-Transform – Foh – Matched) θαη λα ζρεδηάζνπκε ηελ 

απόθξηζε ζπρλόηεηαο, ηε βεκαηηθή απόθξηζε, ην δηάγξακκα πόισλ-κεδεληθώλ 

θαη ηελ θξνπζηηθή απόθξηζε ηνπ πξνθύπηνληνο ςεθηαθνύ ζπζηήκαηνο 

ζπγθξίλνληαο ην κε ην αξρηθό αλαινγηθό ζύζηεκα ηνπ νπνίνπ ν αξηζκεηήο θαη 

παξνλνκαζηήο δίλνληαη παξαθάησ. 
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Αλνίμηε ην Continuous to Discrete Conversion.VI θαη ηξέμηε ηηο 

πξνζνκνηώζεηο . 

 

Παξαθάησ απεηθνλίδεηαη ην front panel κε ηα ζηνηρεία ηνπ αλαινγηθνύ 

ζπζηήκαηνο θαη ε δηαθξηηή απόθξηζε ζπρλόηεηαο κε ηε κέζνδν zoh.  
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 Μειεηήζηε ηηο βεκαηηθέο απνθξίζεηο ηνπ ςεθηαθνύ ζπζηήκαηνο σο πξνο 

απηή ηνπ αλαινγηθνύ θαη εθθξάζηε ηα ζπκπεξάζκαηα ζαο σο πξνο ην πνηα 

κέζνδνο δηαηεξεί ηε βεκαηηθή απόθξηζε  θαη πνηα απνθιίλεη πεξηζζόηεξν. 

 

ΣΦΟΛΙΑΣΤΕ ΕΔΨ: 

 

 

 

 

4. Σύνδεζη ζςζηημάηυν ζε αναηποθοδόηηζη 
 

Με ην feedback_connection_discrete.vi  δύν ζπζηήκαηα δηαθξηηνύ ρξόλνπ 

ζπλδένληαη ζε αλαηξνθνδόηεζε θαη πξνθύπηεη ε ζπλνιηθή ζπλάξηεζε 

κεηαθνξάο θιεηζηνύ βξόρνπ. 

Παξαθάησ απεηθνλίδνληαη ην front panel θαη   ην block diagram   ηνπ 

create_discrete_ss_model.vi. 

 

 

http://techteach.no/publications/labview_control_design/filer/models_connection/feedback_connection_discrete.vi
http://techteach.no/publications/labview_control_design/filer/create_discrete_ss_model/create_discrete_ss_model.vi
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 Αλνίμηε ην create_discrete_ss_model.vi.θαη ηξέμηε ηελ πξνζνκνίσζε . 

Παξαηεξήζηε όηη κία από ηηο δύν ζπλαξηήζεηο κεηαθνξάο , H2(z), πεξηέρεη έλα 

time delay από 2 δείγκαηα, πνπ αληηζηνηρεί ζε δύν πόινπο ζηελ αξρή ησλ 

αμόλσλ ηνπ κηγαδηθνύ επηπέδνπ  z. 

 

 Αιιάμηε ηα δεδνκέλα ηνπ πξώηνπ ζπζηήκαηνο ώζηε λα είλαη δεύηεξεο 

ηάμεο . 

 

 

5. Μεηαηποπή αναλογικού ελεγκηή PID ζε τηθιακό 

σπηζιμοποιώνηαρ διάθοπερ μεθόδοςρ διακπιηοποίηζηρ 
 

 

Αλνίμηε ην  Discretizing a PID Controller.VI θαη ηξέμηε ηηο πξνζνκνηώζεηο . 

Eθθξάζηε ηα ζπκπεξάζκαηα ζαο σο πξνο ην πνηα κέζνδνο πιεζηάδεη 

πεξηζζόηεξν ζηε  βεκαηηθή απόθξηζε ηνπ αλαινγηθνύ ειεγθηή  θαη πνηα 

απνθιίλεη πεξηζζόηεξν. 

 

http://techteach.no/publications/labview_control_design/filer/create_discrete_ss_model/create_discrete_ss_model.vi
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Παξαθάησ απεηθνλίδεηαη ην front panel κε ηα ζηνηρεία ηνπ αλαινγηθνύ 

ειεγθηή  θαη νη βεκαηηθέο απνθξίζεηο ηνπ αλαινγηθνύ θαη ηνπ ςεθηαθνύ 

ειεγθηή κε ηε κέζνδν backward.  

 

 
 

 

 

ΣΦΟΛΙΑΣΤΕ ΕΔΨ: 
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6. Μελέηη ηηρ επίδπαζηρ ηος κςκλώμαηορ ζςγκπάηηζηρ 

ππώηηρ ηάξηρ (Foh) ζε ένα αναλογικό ζήμα. 
 

Έζησ αλαινγηθό εκηηνλνεηδέο ζήκα κε ηα παξαθάησ ραξαθηεξηζηηθά: 

 

  
 

Παξαθάησ απεηθνλίδεηαη ην block diagram  κε ην νπνίν θαίλεηαη ε επίδξαζε 

ελόο θπθιώκαηνο first order hold επί ηνπ αλαινγηθνύ ζήκαηνο. 
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Ανοίξηε ηο  first-order-hold.VI θαη ηξέμηε ηελ πξνζνκνίσζε. Θα πάξεηε ηηο 

παξαθάησ θπκαηνκνξθέο γηα ηελ είζνδν θαη ηελ έμνδν: 

 

 

 

 

 

 

 Αιιάμηε ηελ πεξίνδν δεηγκαηνιεςίαο θαη επηιέμηε ηελ πιένλ θαηάιιειε . 

 Φηηάμηε έλα δηθό ζαο VI ην νπνίν ζα νλνκάζεηε  zero-order-hold.VI κε ην 

νπνίν ζα θαίλεηαη ε επίδξαζε ελόο θπθιώκαηνο zero order hold επί ηνπ 

αλαινγηθνύ ζήκαηνο. 

 ΢ρεδηάζηε ηηο  θπκαηνκνξθέο γηα ηελ είζνδν θαη ηελ έμνδν κε ηε ρξήζε ηνπ 

zoh: 
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7. Αζκήζειρ ππάξηρ 

7.1 Τινπνηήζηε ην παξαθάησ vi κε ην νπνίν εθαξκόδεηαη έλα ηεηξαγσληθό 

ζήκα εηζόδνπ ζε κία δηαθξηηή ζπλάξηεζε κεηαθνξάο. 

 

 

 

 Απνζεθεύζηε ην  VI ην νπνίν ζα νλνκάζεηε discrete transfer function.VI 

θαη ηξέμηε ηελ πξνζνκνίσζε γηα πεξίνδν δεηγκαηνιεςίαο 0.3 sec.  
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 ΢ρεδηάζηε ηηο θπκαηνκνξθέο πνπ ζα πξνθύςνπλ. 

 

 

 

 

 

 

 

 Επαλαιάβαηε κε δηαθνξεηηθέο ηηκέο ηεο πεξηόδνπ δεηγκαηνιεςίαο κέρξηο 

όηνπ πάξεηε ην πιένλ ηθαλνπνηεηηθό απνηέιεζκα.  

7.1 Τινπνηήζηε ην παξαθάησ vi θαη εμεγήζηε ηε ιεηηνπξγία ηνπ. 
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 Σξέμηε ηελ πξνζνκνίσζε γηα πεξίνδν δεηγκαηνιεςίαο 0.3 sec θαη 

ζρεδηάζηε ηηο θπκαηνκνξθέο πνπ ζα πξνθύςνπλ. 
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 Επαλαιάβαηε κε δηαθνξεηηθέο ηηκέο ηεο πεξηόδνπ δεηγκαηνιεςίαο κέρξηο 

όηνπ πάξεηε ην πιένλ ηθαλνπνηεηηθό απνηέιεζκα.  

 Απνζεθεύζηε ην vi κε ην όλνκα discrete unit delay.vi. 


