Comando lqg do Scilab

Sistema na forma usual :

X=Ax+Bu ‘RA+A'"R+Q-RBP'B'R=0
y =Cx+Du 7 u=-P'B"RX
J=[(x"Qx+u"Pujdt| | K

Por exemplo : Q =diag([.5,.2,.5,5]) P=.2

Sistema na nova forma :

z=Cx+BP_ w+D_u

X=AX+Bw+B,u
> J = j(xT C,'C.x+u’ DlzTDlqudt

%/_J

Q P

y=CXx+D,w+ Dzzuj



Comando Ilq do Scilab

Big=sysdiag(Q,P); - cria matriz diagonal com Q e P
[w,wp|=fullrf(Big); > fatorar Qe P
C1=w(:,1:4);
D12=w(:,5);
H=syslin('c',A,B2,C1,D12)
[K,R]=Iqr(H)-~> K matriz de ganhos de controle
R matriz de Riccati



Big =

d11 912 913
421 4922 (423
d31 432 (33
a1 442 (443
0 0 0




