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Цель работы – разработка и реализация трехмерной визуализации 

движения пружинно-маятниковой системы в среде MATLAB с 

использованием библиотеки SimScape для наглядного изучения 

динамических процессов и анализа поведения системы при различных 

параметрах. 

 

Трехмерная модель, представленная на рисунке 1, создается в MATLAB 

Simulink при помощи блоков из библиотеки SimScase. 

 

 
 

Рис.1. Трехмерная модель пружинно-маятниковой системы. 

 

Например, создание массы маятника осуществляется путем соединения 

и настройки блоков как показано на рисунке 2. 

 

  
 

Рис.2. Пример соединения блоков для создания массы маятника (слева), пример 

настройки блока Solid для массы (в центре), пример настройки блока Rigid Transform 

для массы (справа). 

 

Расчет выполнялся для параметров (массы тела, жесткости пружины и 

демфирования), которые необходимо задать в командном окне MATLAB. 

Для примера были взяты значения как показано на рисунке 3. 
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Рис.3. Пример задания параметров для симуляции. 

 

Так же расчет можно проводить для различных сил, действующих на 

маятник. Для этого необходимо изменить источник, который задает график 

изменения силы, показан на рисунке 4. Его можно изменить на любой 

другой источник, (показаны на рисунке 4 справа.) 

 

 
 

Рис.4. Блок, задающий силу, действующую на массу маятника (слева), пример 

источников, которыми можно задать силу (справа). 

 

Данная параметрическая модель в дальнейшем может быть использована 

для проведения экспериментов над пружинно-маятниковой системой с 

различными параметрами массы, жесткости пружины, демфирования и 

силы,  а также создания трехмерной визуализации, для большего понимания 

проводящих эксперименты. 
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