% DAVI D RAM REZ

borrar % Comando personal (clc)

war ni ng(' of f') % El i m na advertencias

t=[0:0.1:10]"; % [ s]

x01=[0 0 0]; % Pruebas para condicion inicial nula
x0=[0.1 0.3 0.2]; % Posi ci 6n inici al

u=1; % Ent r ada

%j ercicio
Gl=tf([1].[1 2]);
@=tf([1 1],[1 1+i]);
G3=tf([1],[2 1-i]);
G=Gl*X*G3
NumeG. nun{ 1} ;

Den=G den{1};
YWstep(Q

%-orma ori gi nal

di sp(' FORVA ORI G NAL")

A=[-2 0 0; -1 -(1+i) 0; 01 -(1-i)];

B=[1 1 0]'; Cf[0 0 1];

D=zeros(si ze(C 1), size(B, 2));

G=ss(A B, C D

%Comando de funci 6n creada para sinmular la/s salida/s, ver estados,
%graficar y calcular la Controlabilidad y Qoservabilidad
%le cual qui er funcién

di sp(' Control abilidad y Observabilidad para FCD )

[Co Qb y]=sin2(Gu,t,x0,0);

%-orma canoni ca control abl e

disp(* ")

di sp(' FORVA CANONI CA CONTROLABLE' )
W6 4 1; 410, 10 0];

T=Co* W

% Otra forma para capcul ar Ac, Bc, Cc)
%AC=(TA(-1))*A*T Be=(T"(-1))*B Cc=C*T
Ac=[0 1 0; 001; -4 -6 -4];

Bc=[0 0 1]'; Cc=[1 1 0];

Dc=zer os(si ze(Cc, 1), si ze(Bc, 2));

di sp(' Condici 6n inicial para FCC)
xc0=(T~(-1))*x0'

Gec=ss( Ac, Bc, Cc, Dc)

di sp(' Control abilidad y Observabilidad para FCD )
[ Coc Qbc yc]=sin2(Cc,u,t,xc0,0);

%-or ma candni ca observabl e

disp(* ')
di sp(' FORVA CANONI CA OBSERVABLE' )
Q= (W) "(-1);

% Otra forma para capcul ar Ao, Bo, Co)
Yho=(Q*(-1))*A*Q Bo=(Q'(-1))*B Co=C*Q
Ao=[0 0 -4; 10 -6; 01 -4];




Bo=[1 1 0]'; Co=[0 O 1];

Do=zer os(si ze(Co, 1), size(Bo, 2));

di sp(' Condici 6n inicial para FCO)
x00=(Q"(-1))*x0

Go=ss( Ao, Bo, Co, Do)

di sp(' Control abilidad y Cbservabilidad para FCD )
[ Coo Obo yo] =si n2(Go, u, t, xo00, 0);

%-orma canodni ca di agona

disp(" ")

di sp(' FORVA CANONI CA DI AGONAL')

[V D =eig(GA);

V=[V(:,3) V(:,2) V(:,1)]; %Ddenar |os autovectores
Ad=(VA(-1))*A*V,

Bd=(V*(-1))*B; Cd=C'V,
Dd=zeros(size(Cd, 1), si ze(Bd, 2));

di sp(' Condi ci 6n inicial para FCD)
xod=(V*(-1))*x0

Gd=ss(Ad, Bd, Cd, Dd)

di sp(' Control abilidad y Cbservabilidad para FCD )
[ Cod Obd yd] =si n2(CG&d, u, t, xod, 0);

YGRAFI CA

figure

plot(t,y, k',t,yc,"b" ,t,yo,"g" ,t,yd,"r")

title(' Funci ones con estados iniciales")

| egend(' Funci 6n original',' Candnica Control abl e',' Canonica
Observabl e',' Cano6ni ca Diagonal '), grid on

s"3 + 4 s"2 +6s + 4
Conti nuous-tinme transfer function

FORMA ORI G NAL

G =
A =
x1 X2 x3
x1 -2 0 0
X2 -1 -1-1i 0
x3 0 1 -1+1
B =
ul
x1 1
X2 1
x3 0




y1l 0
Conti nuous-time state-space nodel .

Control abilidad y Observabilidad para FCD

FORMA CANONI CA CONTROLABLE
Condi ci 6n inicial para FCC
xc0 =
-0.2000 - 0.2000i
0. 4000 + 0. 2000i
-0. 3000 + 0.0000i
G =
A =
x1 0 1 0
x2 0 0 1
x3 -4 -6 -4
B =

X2
X3

1
x1 0
0
1
C =
yI 1 1 o0
D =
yl 0

Conti nuous-time state-space nodel .

Control abilidad y Observabilidad para FCD

FORVA CANONI CA OBSERVABLE




Condi ci 6n inicial para FCO
x00 =

0. 9000 + 0. 4000i

0. 9000 + 0. 2000i

0. 2000 + 0. 0000i

G =
A =
x1l x2 x3
x1 0 0O -4
X2 1 0O -6
x3 0 1 -4
B =
ul
x1 1
X2 1
X3 0
C =
x1l x2 x3

yl 0
Conti nuous-time state-space nodel .
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FORVA CANONI CA DI AGONAL
Condi ci 6n inicial para FCD
xod =

0.1323 + 0.0000

0.2795 - 0.0559

0.2250 - 0.1250

& =
A =
x1 X2
x1 -2 0
X2 1.67e-16+1. 11e- 16i -1-1
x3 -1.1l1le-16-8.33e-17i 0
B =
ul
x1 1. 32

X3

- 1+1i




x2 0.559-0.559i
X3 0. 25- 0. 25i

C =
x1 X2 x3
yl -0.378 0+0. 447i 1
D =
ul
yl 0

Conti nuous-time state-space nodel .

Control abilidad y Observabilidad para FCD

Co =
3
b =
3
Funciones con estados iniciales
D, 32 T T T T T T T T T
Funcion original
Candnica Contralable
0.3 Canonica Observable |
Canonica Diagonal
i
028 { i
026 i
f .
|' ~— .
|
0.24 j ]
|
|
DZZ'% 4
0.2 : : : : ' ' ' . .
0 1 2 3 4 5 G 7 8 9 10

Published with MATLAB® R2018b




