
Estimare pentru control – Reintroducere ı̂n Matlab

Exercit,iul 1. Se consideră următoarele matrici:

A =

2 1 0
2 1 3
1 2 1

 , B =

01
2

C =

[
1 0 0
0 1 0

]

• Să se calculeze pe foaie Pc =
[
B AB A2B

]
, s, i Po =

 C
CA
CA2


• Fie x(0) =

[
1 2 3

]T , u(0) = 1, u(1) = 1, u(2) = 1. Să se calculeze pe foaie x(1), x(2) and
x(3), considerând următoarea dinamică:

x(k + 1) = Ax(k) +Bu(k)

• Verificat,i calculele folosind Matlab. Calculat,i rangul lui Pc s, i Po folosind Matlab.

• Implementat,i un script Matlab care calculează x(k), unde k = 1, ..., 50, considerând o intrare
constantă: u = 1. Afis, at,i rezultatele.

• Se consideră următoarea lege de control: u(k) = −Kx(k), unde K =
[
0.8489 1.4336 −0.1018

]
.

Calculat,i tot,i vectorii x(k), unde k = 1, .., 250, s, i afis, at,i rezultatele.

Exercit,iul 2. Se consideră sistemul unui pendul inversat prezentat ı̂n Fig.1 cu următoarea ecuat,ie de
mis, care neliniară:

ẋ1 = x2

ẋ2 = 2 sin(x1)− x2 + u,

• Implementat,i modelul ı̂n Simulink folosind Matlab function block s, i blocul de integrare. Adăugat,i
un bloc Scope s, i simulat,i modelul cu u = 0 pentru 20 de secunde.

• Setat,i condit,ia init,ială x0 =
[
0.1 0

]T ı̂n blocul de integrator s, i simulat,i din nou. Ce diferent, ă se
observă? De ce?

• Schimbat,i condit,ia init,ială ı̂napoi la 0. Consideraţi u = 1: conectat,i un bloc de constantă la model
s, i setat,i valoarea 1. Simulat,i din nou, ce se observă? Care este diferent,a fat, ă de cazul anterior?

• Schimbat,i valoarea constantei la 10. Ce se observă acum? Explicat,i rezultatele obt,inute.

Figura 1: Reprezentare schematică a pendulului

1


