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Susteemide modelleerimine: Kasutatav
tarkvara

 Octave: MATLAB keele otsene toetus,
vabavara;

* Scilab ja Xcos: MATLAB keele osaline
toetus, vabavara;

* Python koos NumPy jm. paketidega: vOimas,
vabavara, kuid e1 ole mingit MATLAB keele

tuge.
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MATLAB: Graafiline kasutajaliides
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MATLAB: Kuidas abi saada?

Et saada kasu kohta ab1, kirjuta kasureale

>> help command

kus command on huvi pakkuv kask. Kui on vaja
pohjalikumat kasu kirjeldust, kirjuta

>> doc command
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Pohikasud

>>a=1 % kommentaare eraldame “%’-ga

>>b=-2; % ;" < “dra naita valjundit”

>> b2 % <’ & astendamine
ans =
4

>>apb=a+b % ajabsumma < plus(a,b)
apb =
-1
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Pohikasud (jatkub)

>> 1+ 2*sqrt(ab) % “sqrt” <> ruutjuur
ans =
1.0000 + 2.00001

>>log(0) % “Inf” & “ldpmatus”
ans =
-Inf

>>varl =3.1415e+3 % Teaduslik arvuvorming

........................................ ; “ R “eksponent

>> clear all % Tiihjenda Workspace-i
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Kompleksarvud: meeldetuletus

Kompleksarv on number, mis omab kuju

z=a+bi, abeR, i‘=-1.

A Im a-+bi

-------

] Imaginaarosa

Reaalosa Re
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Vektorid

Olgu antud reavektor

a=[12 3 4 3 2 1].

Sisastame seda MATLAB-1:

>>a=[1234321]
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Vektorid

Tehe veeruvektoriga:

b=|5 6 7 8 7 6
Sisestame seda MATLAB-1:

Siin: lahutamine igast
vektori elemendist

5 |

Transponeerimine
>>b=1[5,6;,7;8;7;6;5]-4; (“"”) muudab
e : Veel'uvektOI‘l
>> ¢ =a=Fb' % vordleme a ja b reavektoriks ja
cC= [ : Vastupidi
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MATLAB-1s on vaga lihtne luua vahemikke
kasutades *“:” (koolon) sumbolit.

Naited: MATLAB-1 kood:

di=[0 1 2 3 4] >da=04

dy=103 02 01] >d=03-0101

Control Lab

www.a-lab.ee




Maatriksid: sisestamine

Sisestame MATLAB-1 maatriksi

9 2 3
A=1| -1 3 4 |.
0 2 1

Read eraldatakse semikooloniga (*“;”):

>>A=[923;-134;021];
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Maatriksid: indekseerimine

Elemendi véljavotmine: A(7,7)
9.2 3

A= |/~1 34| |1 /(i
0 2/'1

N'ziiteks / J (veere)

---------------------------------------
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Maatriksid: indekseerimine (jatkub)

Maatriksi elementide asendamine

>> A(3,3) =4
A:
9 2 3
1 3 4
0 2 4

B:
9

-1
0

.

.......

ammm
a* .

--------

----------------------------

-----------------------------

T [9 2 3~
B=[0 0 0:
002 1

--------
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Maatriksid: tehted

* Transponeerimine:

>> transpose(A) >> A

e Korrutamine:

>> A*A'

 [nverteerimine:

>> inv(A) >> AN
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Maatriksid: tehted (jatkub)

e Omavaartuste leiddmine:

>> eig(A)

ans =
0.6426
7.6787 + 0.4106i
7.6787 - 0.4106i

* Karakteristliku polinoomi leidmine:

>>pl = poly(A)

pl =
1.0000 -16.0000 69.0000 -38.0000
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e Poliinoomid MATLAB-1s defineeritakse
koefitsientide vektorina. Naiteks, sisestame
poliinoomi

po(x) = a° — 22% + 5.

e Vastav MATLAB-1 kood on

>>p2=[1-205];
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Poluinoomid: tehted

* Poliinoomi juurte letddmine:

>>roots(pl)

ans =
7.6787 + 0.4106i
7.6787 - 0.41061
0.6426

* Poliinoomide korrutamine (konvolutsioon):

>>p3 = conv(pl,p2);
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MATLAB: Skriptid

[ C:\Users\Alex\Documents\MATLAB\Practice_01\my_script.m
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Simulink: Mudeli loomine
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Simulink: naide (pusikiiruse hoidja)
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Simulink: naide (jatkub)

r
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Simulink: naide (jatkub)

Plokide nimed ja difvorrandi lahend

-------------
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