TEORIA DE CONTROL

Introduccion a SCILAB
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Caracteristicas Basicas

es un paquete de software libre de codigo abierto para computacion
cientifica, orientado al calculo numeérico, a las operaciones matriciales y
especialmente a las aplicaciones cientificas y de ingenieria.

Puede ser utilizado como simple calculadora matricial, pero su interés principal
radica en los cientos de funciones tanto de proposito general como
especializadas que posee asi como en sus posibilidades para la visualizacion
grafica.

posee ademas un lenguaje de programacion propio, muy proximo a los
habituales en calculo numérico que permite al usuario escribir sus propios scripts
(conjunto de comandos escritos en un fichero que se pueden ejecutar con una
unica orden) para resolver un problema concreto y también escribir nuevas
funciones con, por ejemplo, sus propios algoritmos.

También cuenta con un entorno de simulacion en diagrama en bloques (similar a
Simulink de MatLab) Ilamado Xcos. En Xcos es posible simular sistemas de
control.
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Introduccion a SCILAB

Entorno de trabajo
El programa tiene tres aplicaciones principales.

Scilab Console _
Explorador de Variables

B Scilab 6.0.2 Console

Archivo Editar Control Aplicaciones ?

ZEIXD0|YE B[S X|®@
Navegador de Archivos ? aX Expl lor de variables ? aX

:\Users\Walter_Kloster\Dropbox\facultad\Scilab-Xcos\ v & M Value Tipo Visibilidad
~ ans Double local
Nombre [Ejecucion de inicio: & ‘ 0l l
|5 Scilab-xcos ~ cargando entorno inicial
> ApuntesScilab.pdf .
D Ascensor_modelo.rar
Ascensor_modelo.sce
Ascensor_Modelo.zcos
Ascensor_Realimentado.zcos
Bode asintdtico Matiab. txt ——
X book_SCIALB.pdf Historial de comandos 2?2 X
.= Como importar datos en Scilab.pdf P2=dscr(P1,Ts) ~
Control de Caudal PID_cont.zcos /| TRANSFERENCIA DISCRETA
l Control de Caudal PID_disc.zcos g§=ssztf(P2)
A CONTROL SCILAB XCOS ARDUINO. pdf G3=dlean(ss2tfbiin(2,[Ts/2, 1,Ts/2,11)))
derivada.jpg G3)
X' Digital Signal Processing_Prof_R.Senthilumar, Assistant Professor.p: +--bode(G3,rad")
M digital_24063.pdf +figure("BackgroundColor™,[1 1 1])
Ejercicio_Teoria.sce +-evans(G3)
Ejercicio_Teoria.zcos +sarid
E ejercTeoria.slx +--figure("BackgroundColor™,[1 1 1])
M Guia de Introduccion a Scilab.pdf :;::s(GI#)
{27 Introduccién a SciL.ab.ppt =y ‘...J] - 08/08/2019 09:17:38 v
.} Laboratorio_de_Sistemas_de_Control.pdf
Consola de operacion ==
[~ Lazo abierto 2.txt @ Release of Sclab 6.0.2 =3
F :::;::Ir ;acdD::;Zc;s Here comes the 6.0.2 version of Scilab.
= manual-1-Xcos.pdf Download it at https: //www.scilab. [6.0.2
D matrices pendulo. txt
D Motor_Clase2.rar For the complete list of changes and bugs fixed, please take a
! motor_Clase2.sce look at the CHANGES file.
motor_Clase2.zcos
L motor estab sce v http: //news.sdilab.iorelease-of-scilab-6-0-2
h'd
[] Distinguir maytsculas [] ‘esion regular

ﬂ L Escriffe aqui para buscar
/ Navegador de Archivos Teoria de Control C




Introduccion a SCILAB

Entornode trabajo

LILLAR LV A L=f T I AT

SC I N OteS = motor_estab.sce (D Users\Walter_Kloster\DropbodfacultadiScilab-Xcos\motor_estab.sce) - 5ci.,. — | 4

Archive Editar Formato Opciones Ventana Ejecutar 7

DIIIEEMEH'HHREJ I@ibh:-%&ﬁﬁ@

mator_estab s atter_HlosterDrop faculta Koosimator_es

motor_estab.sce

N R R R R Y ~

"',".l.l.l.l.l.l.l.l.l.l.l.l.l.lJJJJJJJJJJJJJJJJJJJJJ
clear;

cle;

xXdel (winsid () ).

LT R B I N I

10

11

12

13

14

15

16|/ /MATRICES |
17|2=[-Ra/lLa -Kw/La O; EKt/J -B1/J 0; 0-1.0]:
1g|B=[1/La; 0; 0]:

1g|C=[-0-0-1]:

20|D=[0]¢

21|//-MODELQ- DE - ESTAD

22|Pl=syslin|'c' . A,B,C,D)
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Introduccion a SCILAB

Entorno de trabajo

[E] Ascensor_Realimentado (D:\Dropbox\Dropbox\facultad\Scilab-Xcos\Ascensor_Realimentado.zcos) - Xcos M
XC OS Archivo Editar Ver Simulacién Formato Herramientas ?
= = 3 = o &
CEEFERea >0 Qe #e@
Ascensor_Realimentado (D:Drophox\Drophox\facultadiScilab-Xcos\dscensor_Realimentado.zcos) - Xcos 2
Modelo del ascensor ?j" |
Realimentacidn de estado ( ) iy I
L ant
~1
<N
e -Tm raw T2
Explorador d
Paletas Ver
Bled@g [@
Explorador de paletas - Xcos 2
. Paletas
.
-4 Sistemas de tiempo continuo
- # Discontinuidades 1/z
# Sistemas de tiempo discreto OUT f
-4 Buscar Tablas CLKOUTV_f CLKINV_f DOLLAR -
- # Gestion de eventos
II # Operaciones matematicas _]
- 4 Matriz [~
~® Héctica du / dt S/H .’L# > .
# Entero (1+z) —
- @ Puerto y Subsistema DERIV DLR o <2)
-- @ Deteccién de cruce por cero SAMPHOLD_m SUMMATION
# Enrutamiento de Sefial
-4 Procesamiento de Sefiales
~# Implicito |
@ Anotacones ‘ .|>'
- Sinks Static: 1 GAINBLK
A
@ Fuentes SATURATION SWITGH.f EXPBLK_m
# Termo-Hidraulica
- # Blogues de Demostracién
--# Funciones Definidas por el Usuario @ :E .
————————
ANDBLK BIGSOM_f CMSCOPE CONST_m rr v
CONVERT|
XR
e S
int32 y d DEMUX
CONVERT “
csooper | ek Teoria de Control
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Objetos y Sintaxis

En , por defecto, los numeros son codificados como numeros
reales en coma flotante en doble precision. La precision, esto es, el
namero de bits dedicados a representar la mantisa y el exponente,
depende de cada tipo de maquina.

El objeto basico de trabajo de es una matriz bidimensional
cuyos elementos son numeros reales o complejos. Escalares y vectores
son casos particulares de matrices. Tambien se pueden manipular
matrices de cadenas de caracteres, booleanas, enteras y de polinomios.

Algunas constantes numéricas estan predefinidas. Sus nombres
comienzan por el simbolo %.

%pi Numerom %eps Precision de la maquina
%e Base logaritmo natural %inf Infinito de la maquina
%i Unidad imaginaria %nan Resultado de op. invalida
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Objetos y Sintaxis

El lenguaje de es Interpretado, es decir, las instrucciones se
traducen a lenguaje maguina una a una y se ejecutan antes de pasar a
la siguiente. Es posible escribir varias instrucciones en la misma linea,
separandolas por una coma o por punto y coma.

distingue entre mayusculas y minusculas: %nan

%Nan o que %NAN

Se pueden recuperar comandos anteriores, usando las teclas de flechas
arriba y abajo. Con las flechas izquierda y derecha nos podemos
desplazar sobre la linea de comando y modificarlo.

Constantes

Reales 8.01 -5.2 0.056 1.4e+4 0.32E-2 -.567d-21 8.003D-12
Complejos 1+2*%i

Booleanos %t %f

Caracteres ‘esta es una cadena de caracteres’ “string”
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Operadores

Aritméticos + - * [/ A

Comparacion | == ~=(0<>) < <= >=

Légicos & |~

Funciones

sqrt(x) raiz cuadrada asin(x) arcoseno

abs (x) modulo acos (x) | arcocoseno

conj(z) complejo conjugado atan(x) | arcotangente

real (z) parte real cosh(x) | coseno hiperbdlico
imag (z) parte imaginaria sinh(x) seno hiperbdlico

sin(x) seno (radianes) tanh(x) | tangente hiperbdlica
cos(x) coseno (radianes) acosh(x) | arcocoseno hiperbélico
tan(z) tangente (radianes) asinh(x) | arcoseno hiperbdlico
cotg(x) cotangente (radianes) atanh(x) | arcotangente hiperbdlica




Introduccion a SCILAB

Funciones

exp(x) exponencial rat(x) aprox. racional

log(x) logaritmo natural modulo(x,y) | resto de dividirx pory
log10(x) logaritmo decimal floor(x) n tal que n<=x<(n+1)
int(x) parte enterainglesa ceil(x) n tal que (n-1)<x<=n

Uso como calculadora

--> sgrt(34*exp(2))/(co=s(23.7)+12)

Se puede utilizar Scilab como simple |**
calculadora, escribiendo expresiones 1-30587aT
aritmeticas y terminando por RETURN | .. .. ...
(<R>). Se obtiene el resultado = -
inmediatamente a traves de la variable 27. 972401

del sistema ans (answer). e s

Si no se desea que Scilab escriba el == -
resultado en el terminal, debe | -2.210756 + 0.323604
terminarse la orden por puntoy coma.

-—>
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Introduccion a SCILAB

Variables

En Scilab las variables no son declaradas, por lo tanto, su tipo y su
tamafo cambian de acuerdo con los valores que le son asignados. Las
variables se crean automaticamente al asignarles un valor.

——>» a=10

10.

who Lista de variables
. - whos Lista de variables detallada
exp (4.7/3)
5T who _user | Lista de variables creadas
4.7906527 por el usuario
clear Elimina todas las variables
——> C=a+b*%i
c = clear a b ¢ | Eliminalas variables a, by c

10. + 4.739065271
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Formatos

En las variables son representadas en formato “variable”, es decir
con 10 digitos. La funcion format permite modificar la presentacion.

format(20) Presentacion con 20 digitos
format(‘e’) Formato cientifico con punto flotante
format(‘v’) Formato variable (por defecto)
format(‘v’,20) Formato variable con 20 digitos
format(‘e’,14) Formato cientifico con 14 digitos

Comandos utiles

dir Lista de archivos del directorio

pwd Devuelve el nombre y path del directorio actual
cd Para cambiar de directorio

clc “Limpia” la ventana de comandos

date() Fecha actual
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Introduccion a SCILAB

Matrices

La forma de ingresar las matrices es entre corchetes ([...]) por filas, los
elementos de la fila se separan con comas y las filas se separan con
puntoy coma.

-->vl=a:h:b /I crea un vector fila de numeros desde a hasta un numero
/[ c <= D, tal que c+h > b, con incrementos de h

-->v2=a:b /I como el anterior, con paso h=1
-->V3=v2’ /[ matriz traspuesta (conjugadasi es compleja)
-->V4=v2. /[ matriz traspuesta sin conjugar

--> v=[1,2,3,4]

--> V1=1:4
v = =

vi =

1. 2. 3. 4. 1. 2. 3. 4.

--> W=[1;2:3:4]
w =

--> X=[1,2:3,4]
X =

1. 2. 3. 7
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Matrices

Algunas funciones para crear matrices:

diag(x) Si x es un vector crea una matriz diagonal con x en la diagonal
principal.

diag(A) Si A es una matriz crea un vector con la diagonal principal como
elementos.

zeros(m,n) Matriz de m filas y n columnas con todos elementos ceros

ones(m,n) Matriz de m filas y n columnas con todos elementos unos

eye (m,n) Matriz de m filas y n columnas con diagonal principal de unos

linspace(a,b,n)

Si ay b son nimeros reales y n un nimero entero, genera un vector
fila con una particion regular del intervalo [a,b] de n nodos (n-1
subintervalos)

linspace(a,b)

Igual al anterior pero con n=100

logspace(a,b,n)

Vector fila con n elementos logaritmicamente espaciados desde 10%a
hasta 10"

logspace(a,b)

Igual al anterior pero con n=50

rand(m,n)

Matriz de m filas y n columnas con todos elementos aleatorios.
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Operaciones con matrices
Sean: Ay B matrices de elementos a; y b; y k un escalar

A+B (A-B) matriz de elementos a;+ b; ( a; - b; ) (con dimensiones iguales)

A*B producto matricial de Ay B (con dimensiones adecuadas)

A matriz A elevada a la potencia k  si k entero>0, A®k=A*A*.. *A
si k entero <0, A%= (inv(A))’\-k)

A+k matriz de elementos a; + k

A-k matriz de elementos a; - k

Ak =(1/k)*A matriz de elementos a;/ k

K./A matriz de elementos k / a;

K.MA matriz de elementos k * ( a;)

A*B matriz de elementos a; * b; (con dimensiones iguales)

A./B matriz de elementos a; / b; (con dimensiones iguales)

A."B matriz de elementos a; " b; (con dimensiones iguales)
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Funciones con matrices

La mayoria de las funciones estan hechas de forma que admiten matrices
como argumentos. Esto se aplica en particular a las funciones matematicas
elementales y su utilizacion debe entenderse en el sentido de "elemento a
elemento”

sum(A) suma de las componentes de la matriz A

sum(A,1) sum(A;'r’) es un vector fila (row) conteniendo la suma de los elementos
de cada columna de A

sum(A,2) sum(A;'c’) es un vector columna conteniendo la suma de los elementos
de cada fila de A

trace(A) traza de A : sum(diag(A))

prod(A) producto de las componentes de la matriz A

prod(A,1), prod(A,'r") es un vector fila (row) conteniendo el producto de los

elementos de cada columna de A

prod(A,2), prod(A,'c") es un vector columa conteniendo el producto de los elementos
de cada fila de A
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Funciones con matrices

max(A)
max(A,'r"), max(A,'c’)

maximo de las componentes de la matriz A
maximos de columnas Y filas resp. (como antes)

mean(A)
mean(A,'r), mean(A,'c’)

media de las componentes de la matriz A
medias de columnas Y filas resp. (como antes)

norm(v) norm(v,2)

norma euclidea del vector v

norm(v,p)

norma-p del vector v: sum(abs(v)."p)*(1/p)

norm(v,'inf")
norm(v, %inf)

norma infinito del vector v: max(abs(v))

norm(A) norm(A,2)

maximo autovalor de la matriz A

norm(A,1)

norma-1 del matriz A: maximo entre las sumas de sus
columnas: max(sum(abs(A),'r"))

size(A)

devuelve, en un vector fila, las dimensiones de la matriz A

length(A)

devuelve un escalar con el nimero de elementos de la matriz
A: siAes un vector, length(A) es su longitud,;
si A es una matriz length(A) es el producto de sus dimensiones
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Manipulacidon de los elementos de una matriz

v(i) i-esima componente del vector v

A(l,)) Elemento de la fila i y columna j de la matriz A

A(izj,m:n) Matriz formada por las filas de laialay las columnas de lam alan
extraida de la matriz A

A(:,n) n-ésima columna de la matriz A

A() Representa todos los elementos de A en un vector columna

A(i,))=k Reemplaza el valor de a; por k

A(izj,m:n)=k La submatriz A(i:j,m:n) se llena con k

AG,n)=[ ] El simbolo [ ] representa una "matriz vacia“. Esta instruccion ELIMINA la
n-eésima columna de A.
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Sistemas lineales

A\b Calcula la solucion del sistema lineal de ecuaciones Ax=b.
A\b es como A'b .

det(A) Determinante de una matriz cuadrada A.

rank(A) Rango de la matriz A.

inv(A) Matriz inversa de la matriz A.

pinv(a) Pseudo-inversa de la matriz A . Es una matriz cuadrada X tal

que:
AXXFA = A, X*A*X = X, ademas A*X y X*A son Hermitianas .

[X.V]=spec(A)

V . matriz cuadrada diagonal con los autovalores y
X : matriz cuadrada inversible cuya i-ésima columnaes el
autovector asociado al i-ésimo autovalor.
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Polinomios

poly(A,”X”)

Si A es una matriz cuadrada, es el polinomio caracteristico de la
matriz A, con variable simbodlica x

A=companion(p)

Genera una matriz cuadrada llamada de Frobenius cuyo polinomio
caracteristicoes p

poly(v,"x","roots") | Genera un polinomio con variable simbdlica x cuyas raices son los
elementos del vector v

poly(v,"s","coeff") | Genera un polinomio con variable simbdlica s cuyos coeficientes son
los elementos del vector v (en potencias ascendentes)

t=poly(0,"t") Permite crear una variable para luego ser utilizada en la creacion de

P=1+-*t/2+3%"3

polinomios en forma algebraica.

roots(p)

Raices del polinomio p.

horner(P,x) Evalla el valor del polinomio P en los puntos determinados por el
vector X.

coeff(P) Calcula los coeficientes del polinomio

pdiv(pl,p2) Cociente de polinomios
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Introduccion a SCILAB

Scripts

Un script es un conjunto de instrucciones (de cualquier lenguaje) guardadas en
un fichero (usualmente de texto) que son ejecutadas normalmente mediante un
intérprete. Son utiles para automatizar pequenas tareas. También puede hacer
las veces de un "programa principal" para ejecutar una aplicacion.

Para generar un script en Scilab se utiliza el editor SciNotes, se puede acceder
del menu o utilizando el comando scinotes().

Por convenio, los scripts de Scilab tienen el sufijo .sce .

Para ejecutar un script se utiliza la expresion: exec(“nombre del archivo”), este
comando repite todas las instrucciones del script en la consola de operacion. Si
no se desea representar las instrucciones se puede usar el comando de la
siguiente forma: exec(“nombre del archivo”,-1).
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Introduccion a SCILAB

Funciones

Es posible definir nuevas funciones Scilab. La diferencia entre un script y una
funcidn es que esta ultima tiene una "interfase" de comunicacion con el exterior
mediante argumentos de entrada y de salida.

Las funciones Scilab responden al siguiente formato de escritura:

function [argumentos de salida] = nombre(argumentos de entrada)

/I comentarios
/l

Instrucciones (normalmente terminadas por ; para evitar eco en pantalla)
endfunction
Las funciones se pueden definir on-line o bien escribiéndolas en un fichero
(ASCII). A los ficheros que contienen funciones Scilab, por convenio, se les pone
el sufijo .sci . Las funciones definidas on-line estan disponibles de modo
inmediato. Las funciones guardadas en un fichero hay cargarlas en el espacio de

trabajo de una sesion de Scilab mediante el comando exec. Se pueden incluir
varias funciones en un mismo fichero, una a continuacion de otra.
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Introduccion a SCILAB

Funciones
También es posible definir funciones on-line mediante el comando deff:

deff('[arg_out]=nombre(arg_in)','instrucciones’)

La ventaja de este tipo de funcidon es que puede ser utilizadas para funciones
sencillas, sin necesidad de crear un archivo para la funcion.

>

—-—-> exec("funl.sci")

--> function [y]=funl (x)

——> // esta funcidn calcula el resultado de un polinomio
—=> V=X"2+2%x+1;

—-> endfunction

.
= funl.sci (D:ADropbox\Dropbox\facultad\Scilab-Xcos\funL.sci) - SciNotes . (Sal (sl OS]

—--> funl (1)
ans = Archivo Editar Formato Opciones Ventana Ejecutar ?
CER EF S 64002 (>D &KX O
4. fund 3 ahox facuttadiScilab si\funt .sci) - SciNotes
funl.sd
—-> deff (' [y]=fun2 (x) ', 'y=3*x"2-5%x+5") | o it
| 3 y=xA;+;*|x+;:
--> fun2 (1) | 4|endfunction
ans = 5
|
3.
> =
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Introduccion a SCILAB

Graficos
Curvas Planas
plot2d(x,y) Dados dos vectores x=[x1,x2,. .. ,xn] e y=[yl,y2, .. .,yn]
dibujala curva que pasa por los puntos (x1,y1). . .(xn,yn)
plot2d(y) dibuja la curva que pasa por los puntos (1,y1). . .(n,yn)
plot2d(x,y) siendo x un vector e y una matriz dibuja una curva por cada columna
dey
plot2d(x,y) siendo x e y matrices de las mismas dimensiones, dibuja una curva
por cada par ( columna de x , columna de y)

=
& Ventana de grafico nimero 0 | S

Archivo Herramientas Editar 2

--> x=[0:0.1:3%3%pi)"'; //Genero la variable x que va desde 0 a 3 * pi y con intervalos de 0,1. TG
--> plot2d(x,sin(x)); //Ploteo de la funcidn.

-->




Introduccion a SCILAB

Graficos

Observaciones:
*Por defecto, graficas sucesivas se superponen. Para evitarlo, hay que borrar la
grafica anterior antes de dibujar de nuevo. Ello puede hacerse 6 bien cerrando la
ventana grafica 0 bien borrando su contenido desde la barra de menus ( Edit -->
Limpiar Figura) o mediante un comando ( delete()).

Cuando se borra el contenido de la ventana grafica, pero no se cierra, se
conservan sus caracteristicas. Si, por ejemplo, se ha modificado la carta de
colores de esa ventana, se seguira conservando la carta al borrarla, pero no al
cerrarla.

*Cuando plot2d dibuja varias curvas, les asigna distintos colores. El orden de los
colores asignados viene determinado por la carta de colores activa. Por defecto,
es la siguiente:

7

Teoria de Control




Graficos

subplot(m,n,p)

divide la ventana grafica en una matriz mxn y utiliza la caja p para
el siguiente dibujo que se indique.

title(“Mi Titulo”)

Titulo del grafico

xlabel(“Eje x")
ylabel(“Eje y”)
Zlabel(“Eje 2)

Leyenda de los ejes X, yy z

xtitle( ‘'t', ‘X', 'y*, ‘'2")

siendo t=titulo del grafico, x=leyenda del eje X, y=leyenda del eje
y, z=leyenda del eje z

xgrid(c)

dibuja la grilla del color c

legend(“str”)

Agrega una leyenda correspondiente al color de la grafica
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Introduccion a SCILAB

Calculo
Resolucion de ecuaciones no lineales

X: soluciéon de la ecuacion v: valor de la funcién en x
x0: valor inicial para el céalculo.

func: funcién a resolver

[X ,v]=fsolve(x0,func)

r I

s ejemplo fsolve.sce (D:\Dropbox\Dropbox\facultad\Scilab... E@]g
Archivo Editar Formato Opciones Ventana Ejecutar ? i
D‘Elrhl.@lu|ﬂ »|d’° QDI@QE“\ o ,{E‘|d<|(é ——> deff("v==f(x) ", 'v=-1+2%c=p (-3*x) ") :
ejemplo fsolve.sce g ‘ ——>» funcprot(0):
1 Ejemplo-de-resolucion-de-ecuaciones-no-lineales l
2 —-—> f=olwve (0, f)
3 |clear = ans =
4 |clc
5 |deff ('y==£(x ) | 3
6 | funcr (0): 0.2310491 L
7 |£301ve (0, £) I
g |t=[ 01:2]
g [£1=£(t): : =1 .37 .
10[plot2d (€, £1); i[> t=[0:0.01:2];
11|xgrid(): ;

V== £1=f(t):

{l--> plot2d(t,f1):

= mgridi);
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Introduccion a SCILAB

Calculo
Resolucion de sistemas de ecuaciones no lineales

Scilab 6.0.2 Canscdle

——» deff (' [v]=g(x)', 'v=[2%x(1) “2+3%x (2)~2-32, (-3) *x (1) "2+4#x (2) +48] ") ;

——» [x,v]=f=olwve([10,0],q9,1d-30)
v =

p
o 5 ejemplo fsolve.sce (D:\Dropbox\Dropbox\facultad\Scilab-Xcos\ejemplo fs... L2 () e
Archive Editar Formato Opciones Ventana Ejecutar F

CEWRER S A A0 2 (>PD (X @

4., -1.310D-16 ejempla feolve sce (D DropboxDrophoxifacutadiScilab-Koostejemplo fzole 2ce) - SciMotes

ejemplo fsolve.sce
14
13|clear

14|clc

1g|deff (" [v]=g(x]) ", "y=[2%x (1) ~243*x{2)~2-32, (-3)*x (1) ~2+4*x {2)+4E] ") »
16l [x,v]=£f3clwve([l0,0],qg,1d-30)

17
18
112
20
21
22
23 S

——

m
.
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Introduccion a SCILAB

Calculo
Integrales definidas

intg(a,b,func)

a: limite inferior de la integral
func: funcion a integrar

b: limite superior de la integral

--> deff ('y=f£(x)"','yv=-1+2*%exp(-3*x) ")

--> funcprot (0);

--> intg(0,0.5,f)
ans =

0.0179132

--> t=[0:0.01:1];

--> f1=f(t):

--> plot2d(t,£f1);

--> xgrid():

——> t=[0:0.01:0.5];

--> f1=f(t):

-—> plot2d3(t, £1);

—

t t t t !
o3 o4 oS5 L] a7 0.8 oR 1
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Introduccion a SCILAB

Calculo
Ecuaciones diferenciales

y=0de(y0,t0,t,f) * y0 es el valor de la condicion inicial

* t0 es el punto en que se impone la condicion inicial.

* t es el vector que contiene los valores de t para los cuales se quiere
calcular la solucién

» f es el nombre de la funcidon que calcula

* y es un vector conteniendo los valores de la solucion

2
X

x=—-x  x(0)=1.5
y

y=x"-y  y(0)=0.5

function [dydx]=fty(t,¥) ,dydx=[({¥{l) 2 v {2)-v (1) )ry({l)~2-y(2)],endfunction
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Programacion

Permite la ejecucion de un conjunto de instrucciones si se cumple una condicion.

if condicion [then]
Instrucciones;
end

if condicion [then] if condicion 1[then]
Instrucciones; Instrucciones;
else elseif condicién 2
instrucciones; Instrucciones;
end else
instrucciones;
end

select variable
case valorl [then]
Instrucciones;
case valor2 [then]
Instrucciones;
else
Instrucciones;
end

Esta sentencia compara el valor de la variable con cada
valor de los case, si coincide el valor ejecuta las
instrucciones, si no coincide con ninguna opcidn ejecuta las
instrucciones de else.
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Introduccion a SCILAB

Programacion
Bucles

Son estructuras que repiten una serie de instrucciones segun una condicion

|6gica o un rango de valores.

For: Repite las instrucciones hasta llegar
al fin del rango de valores

While: Repite las instrucciones mientras
una condicion sea verdadera

for indice=rango
instrucciones;
end

while condicion
instrucciones;
end
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