Estimare pentru control — Reintroducere in Matlab

Exercitiul 1. Se considerd urmatoarele matrici:

2 10 0
A:213,B:10:[(1)(1)8]
1 21 2
C
e Sa se calculeze pe foaie P, = [B AB AQB],si P,=|CA
CA?

e Fiez(0) = [1 2 S]T, uw(0) = 1, u(l) = 1, u(2) = 1. Si se calculeze pe foaie (1), x(2) and
x(3), considerand urmitoarea dinamica:

x(k+1) = Az (k) + Bu(k)
e Verificati calculele folosind Matlab. Calculati rangul lui P, si P, folosind Matlab.

e Implementati un script Matlab care calculeazd z(k), unde & = 1,...,50, considerand o intrare
constantd: v = 1. Afisati rezultatele.

e Se considerd urmitoarea lege de control: u(k) = —Kz(k), unde K = [0.8489 1.4336 —0.1018].
Calculati toti vectorii z(k), unde k = 1, .., 250, si afisati rezultatele.

Exercitiul 2. Se considera sistemul unui pendul inversat prezentat in Fig[I] cu urmitoarea ecuatie de
miscare neliniara:
il = T2
T = 2sin(x1) — z2 + u,
e Implementati modelul in Simulink folosind Matlab function block si blocul de integrare. Adaugati
un bloc Scope si simulati modelul cu « = 0 pentru 20 de secunde.
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e Setati conditia initiald xzg = [0.1 0] in blocul de integrator si simulati din nou. Ce diferenta se
observd? De ce?

e Schimbati conditia initiald Tnapoi la 0. Considerati © = 1: conectati un bloc de constantd la model
si setati valoarea 1. Simulati din nou, ce se observd? Care este diferenta fatd de cazul anterior?

e Schimbati valoarea constantei la 10. Ce se observd acum? Explicati rezultatele obtinute.
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(a) Pendulum (b) Inverted pendulum

Figura 1: Reprezentare schematicd a pendulului



