Priloha B

V néasledujicich nékolika tadkach
je zobrazena funkce Voldni, vytvorena
V programovém prostiedi Matlab.

function Volani (a,b,ppY,ppU, k,p,min,max,n)
$p = pocatecni vektor hodnot

%a = matice parametru levé strany

$b = matice parametr pravé strany

$ppY = pocatec¢ni podminky levé strany
$ppU = pocCatecni podminky prave strany

$min,max = interval vypocltu

sn rad dif. rovnice

%x0 prepocitané pocatecéni podminky
%B Matice B stav. popisu

A Matice A stav. popisu

sk typ vstupniho signalu

sY vysledné fesSeni

$rovnice 1.radu

if (n==1)
x0 = [ppY(1)];
B = [b(1)];
A= [-a(l)];

$vypocet pomoci funkce oded5
[T X] = oded5(Q@(t,x) fce(t,x,p,A,B,k), [min
max], x0);

u=1;
if (k==1) %skokova zména
kde=0;
for j=l:size(T)
if T(3,1)>=(p(4))
kde = 3;
break;
end;
end;
u = zeros((kde-1),1);
for i=kde: (size(T))
u = [u; p(l)1;
end;
elseif (k ) %$obdélnik
u = (M*square((2*pi/p<2>>*T>;
elseif (k= %$sinus
u = p(l) sin((2*pi/p(2)) *T+p(3));
end;

$vysledek ulozen do Y
Y=X(:,1);

$vykresleni
plot(T,Y, 'b",T,u, 'r
legend('y(t) ', 'u(t)
xlabel ('t (sec)');

smrizka
grid on;

Srovnice 2.radu
elseif (n==2)

Spocatecéni podminky-pfepocet

x0 = [ppY(1),ppY(2)+a(2) *ppY (1) -
b(2)*ppU(1)];

stavové matice
= [b(2);b(1)];
[-a(2) 1 ;-a(l) 01;

> ooe

[T X] = oded5(@(t,x) fce(t,x,p,A,B,k), [min
max], x0);
u=1;
if (k==1)
kde=0;
for j=l:size(T)
if T(j,1)>=(p(4))
kde = j;
break;
end;
end;
u = zeros((kde-1),1);
for i=kde: (size (T))
u = [u; p(l)];
end;
elseif (k==2)
u = p(l)*square ((2*pi/p(2))*T);
elseif (k==3)
u

= p(1)*sin((2*pi/p(2)) *T+p(3));
end;
Y=X(:,1);
plot(T,Y, 'b',T,u, 'r');
legend('y(t) ', 'u(t)'");
xlabel ('t (sec) ')
grid on;

$rovnice 3.radu

elseif (n==3)

x0 = [ppY (1), ppY(2)+a(3)*ppY(1l)-
b (3) *ppU (1),
ppY (3) +a (3) *ppY (2) +a (2) *ppY (1) -
b (2) *ppU (1) -b (3) *ppU (2) 1;

B = [b(3);b(2);b(1)];

A= [-a(3) 1 0;-a(2) 0 1;-a(l) 0 0];
[T X] = oded5(@(t,x) fce(t,x,p,A,B,k), [min
max], x0);

$konstantni vstup u=1l
u=1;

$poc¢iténi vstupniho signdlu pro zobrazeni
if (k==1)
kde=0;
for j=l:size(T)
if T(3,1)>=(p(4))
kde = j;
break;
end;
end;
u = zeros((kde-1),1);
for i=kde: (size(T))
u= [u; p(l)];

end;
elseif (k==2)
u = p(l)*square((2*pi/p(2))*T);
elseif (k==3)
u = p(l)*sin((2*pi/p(2))*T+p(3));
end;
Y=X(:,1);
plot(T,Y,'b',T,u,'r");
legend('y(t) ', 'u(t)');

xlabel ('t (sec) ")
grid on;



$rovnice 4.radu

elseif (n==4)

x0 [ppY (1) ,ppY (2)+a(4) *ppY (1) -
b (4) *ppU(1),
ppPY (3) +a (4) *ppY (2) +a (3) *ppY (1) -
b (3) *ppU (1) -b (4) *ppU(2),
ppY (4) +a (4) *ppY (3) +a (3) *ppY (2) +a (2) *ppY (1)
-b (2) *ppU (1) -b (3) *ppU (2) -b (4) *ppU (3) ] ;

B = [b(4);b(3);b(2);b(1)];

A [-a(4) 1 0 0;-a(3) 0 1 0;-a(2)
00 1;-a(l) 0 0 0];
[T X] = oded5(Q@(t,x) fce(t,x,p,A,B,k), [min
max], x0);

u=1;
if (k==1)
kde=0;
for j=l:size(T)
if T(3,1)>=(p(4))
kde = 7;
break;
end;
end;
u = zeros((kde-1),1);
for i=kde: (size (T))
u = [u; p(l)l;
end;
elseif (k==2)

u = p(l)*square ((2*pi/p(2))*T);
elseif (k==3)

u = p(l)*sin((2*pi/p(2))*T+p(3));
end;
Y=X(:,1);
plot(T,Y,'b",T,u,'c");
legend('y(t) ', 'ul(t)'");
xlabel ('t (sec) ")
grid on;

$rovnice 5.radu
elseif (n==5)
%0 = [ppY(1),ppY(2)+a(5) *ppY (1) -
b (5) *ppU (1) ,ppY (3) +a (5) *ppY (2) +a (4) *ppY (1)
-b (4) *ppU (1) -
b (5) *ppU(2) ,ppY (4) +a (5) *ppY (3) +a (4) *ppY (2)
+a(3) *ppY (1) -b (3) *ppU (1) b (4) *ppU (2) -
b (5) *ppU (3) , ppY (5) +a (5) *ppY (4) +a (4) *ppY (3)
+a (3) *ppY (2) +a (2) *ppY (1) -b (2) *ppU (1) -
b (3) *ppU (2) -b (4) *ppU (3) ~b (5) *ppU (4) 1 ;
B [b(5);b(4);b(3);b(2);b(1)];
A = [-a(5) 1 00 0;-a(4) 01 0 0;-
a(3) 001 0;-a(2) 00 0 1;-a(1l) 0 0 0 01
[T X] = oded5(Q(t,x) fce(t,x,p,A,B,k), [min
max], x0);
u=1;
if (k==1)
kde=0;
for j=1l:size(T)
if T(3,1)>=(p(4))
kde = j;
break;

end;

u = zeros((kde-1),1);
kde: (size(T))
u = [u; p(l)];
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*square ((2*pi/p(2)) *T);

*sin ((2*pi/p(2))*T+p(3));

Y=X(:,1);
plot(T,Y,'D',T,u, 'r'");
legend ('y(t) ', 'u(t)');
xlabel ('t (sec) ")

grid on;
end;
end; S%Skonec funkce

Druha funkce z prostiedi Matlab,
vyuzivana pro vypocet, je funkce fce.
Tato funkce je okomentovana nize.

function dx = fce(t,x,p,A,B,k)
%p = pocatecni vektor hodnot

$A = matice parametru levé strany
%B matice parametrt pravé strany
Sk jaky vstupni prubéh

$popis vektoru p

gp(l) = a
Sp(2) =T
$p(3) = fi
$p(4) = dopravni zpozdéni

%$¥eSeni vstupniho signélu

u=1;
if (k==1) $skokova zména
u=0;
if(t>=(p(4))
u=p (1) ;
end;

elseif (k==2) %obdélnik

%$T = perioda

%a velikost

$u = a*square ((2*pi/T)*t);

u = p(l)*square ((2*pi/p(2))*t);

elseif (k==3) $sinus

%a = aplituda, T = perioda,

fazovy posuv

$u = a*sin((2*pi/T)*t + fi)
u = p(1)*sin((2*pi/p(2)) *t+p(3));
end;

$vysledek jako nédvratovd hodnota (stavova
rovnice)
dx A*x + B*u;



V posledni tadé¢ jsou k vidéni
nejdilezitéjsi Casti  zdrojového kodu
Z prostiedi Netbeans.

/* Import nezbytnych knihoven*/

import java.util.logging.Level;

import java.util.logging.Logger;

import MatlabBakalarka.*;

import
com.mathworks.toolbox.javabuilder.*;
import
java.lang.reflect.UndeclaredThrowableExcep
tion;

public class MainFrame extends
javax.swing.JFrame {

/* v8echny pot¥ebné proménné*/

double a0,al,a2,a3,a4,as5;
double b0,bl,b2,b3,b4,b5;
double ppYl,ppY2,ppY3,ppY4,ppY5;
double ppUl, ppU2, ppU3, ppU4;
double max,min;

double perioda;

double fi;

double velikost;

double doprZpozdeni;

int radRovnice = 0;

int naVstupu = 0;
TridaMatlab novy = null;

/* vytvofreni instance TridaMatlab
(pro funkci matlabu Volani) */

public MainFrame () {
initComponents () ;
try {
novy = new TridaMatlab();
} catch (MWException ex) {
}

/* obsluha stisknuti tlacitka
Vypo&et*x/

private void jButtonSpocite]
ActionPerformed(java.awt.event.ActionEvent
evt) {

/*uloZeni hodnot z grafickych objektd do
promé&nnych*/

max =
Double.parseDouble (jTextFieldMezeMaximum.g
etText ());

min =
Double.parseDouble (jTextFieldMezeMinimum.g
etText ())

perioda =
Double.parseDouble (jTextFieldPerioda.getTe
xt ()7

velikost =
Double.parseDouble (jTextFieldVelikost.getT
ext());

fi =
Double.parseDouble (jTextFieldFazovyPosun.g
etText ());

radRovnice =
jComboBoxRadRovnice.getSelectedIndex () +1;

doprZpozdeni = min + Double.parseDouble
(jTextFieldDopravniZpozdeni.getText ()) ;
/* parametry levé a pravé strany*/

a0=Double.parseDouble (jTextFieldAAAD.getTe
xt ()7

al=Double.parseDouble (jTextFieldAAAl.getTe
xt());

a2=Double.parseDouble (jTextFieldAAA2.getTe
xt ()

a3=Double.parseDouble (jTextFieldAAA3.getTe
xt());

a4=Double.parseDouble (jTextFieldAAA4.getTe
xt ()7
b0=Double.parseDouble (jTextFieldBBB0.getTe

xt());

bl=Double.parseDouble (jTextFieldBBBl.getTe
xt());

b2=Double.parseDouble (jTextFieldBBB2.getTe
xt ()

b3=Double.parseDouble (jTextFieldBBB3.getTe
xt ()7

b4=Double.parseDouble (jTextFieldBBB4.getTe
xt());

/*poatecni podminky*/

ppYl=Double.parseDouble (jTextFieldPocPol.g
etText ());

ppY2=Double.parseDouble (jTextFieldPocPol.g
etText ());

ppY¥3=Double.parseDouble (jTextFieldPocPo2.g
etText ());

ppY4=Double.parseDouble (jTextFieldPocPo3.g
etText ());

ppY5=Double.parseDouble (jTextFieldPocPod.g
etText ());
ppUl=Double.parseDouble (jTextFieldPocPo5.g

etText ());

ppU2=Double.parseDouble (jTextFieldPocPob6.g
etText ());

ppU3=Double.parseDouble (jTextFieldPocPo7.g
etText ());

ppU4=Double.parseDouble (jTextFieldPocPo8.g
etText ());



/* vytvotreni poli */

[] a = {a0,al,a2,a3,a4,a5};

[l b = {b0,bl,b2,b3,b4,b5};
double[] ppY ={ppYl,ppY2,ppY3,ppY4,ppY5};
[1 ppU ={ppUl, ppU2Z, ppU3, ppU4d};

[1 p;
{velikost,perioda, fi, doprZpozdeni};

double n = (float) radRovnice;
double minim = (double) min ;
double maxim = (double) max;
double k = (double) naVstupu;

/* Pouziti MWNumericArray na pole*/

MWNumericArray aa = new MWNumericArray(a);
MWNumericArray bb = new MWNumericArray (b);

MWNumericArray pppY;
pppY = new MWNumericArray (ppY);
MWNumericArray pppU;
pppU = new MWNumericArray (ppU) ;

MWNumericArray pp = new MWNumericArray(p);

try {
if (max>0) {
/* Zavolani funkce Volani*/

novy.Volani (aa,bb, ppY, ppU, k, pp,min
im, maxim, radRovnice) ;
}
} catch (MWException ex) {
} catch (UndeclaredThrowableException ee) {
}
}



