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1. Introducere

MATLAB cstc un mediu de programare avind ca nucleu
roceduride transformare a matricilor, caresintelementele
de bazi ale limbajului. Modul de lucru este interactiv,
sistemul interprelind ficcare linic introdusii de utilizator de
la consold, dar existil alit posibilitatea extinderii setului de
comenzi admisibile indefinit (limitatd practic numai de
spatiul disponibil pe disc), cit si p_o:ub:hmlcu de lansare in
exccutic a unor fisicre de comenzi.
Sintaxa limbajului este extrem de simpld si expresiile
sint foarte apropiate de limbajul matematic comun,
MATLARB fiind foarte ugor de asimilat chiar de cei care
nu au o pregdtire speciald in domeniul calculatoarelor.
Simplitatea poate fi considcratd o caracteristics a lim-
bajului, dar numai la nivclul usgurintei de utilizare
(similar BASIC-ului), pentru ¢d Ja nivelul ofertei de
proceduri, acest pachel de programe sc caracterizeazi
prin una din cele mai claborate colectii de functii,
devenind imediat dupd aparitia sa un standard in rindul
creatorilor si utilizatorilor de software.
In momentul de fayd MATLAB detine suprematia in
domeniul aplicatiilor in care algebra liniard are un rol
important, cum ar fi: prelucrarca semnalelor, iden-
lificarea procesclor, conducerca sistemelor. Proce-
durile fundamentale din aceste domenii sint grupate in
“toolbox"-uri - pachete de instrumente -speceifice
ficcdrui domeniu, in care sc gasesc im plementate prin-
cipalele metode "clasice” (dezvoltate pind acum trei-
patru ani) si carc sc¢ pot completa cu usurintd cu
dezvoltdrile algoritmice de ultimi ori. Accasta,
deoarece in revistele de specialitate descrierile de al-
gontfm ir_l pscudocod sint complectate din ce fn ce mai
des §i cu implementarea sub forma de program MAT-
LAB (pentru a punc in cvidentd care din formulirile
cchivalente in MATLAB alc accluiagi algoritm are o
mai bl._lnéi comportare din punct de vedere numeric).
Datoritd faptului ¢4 introducerea noilor functii cste
foarte simpla $i pentru ¢ mediul deoperare este foarle
gg;l';:‘::c“;‘lgrf;lﬁn(li:ur idei, foarte mulli creatori de
il “mb-u_z;.pr(‘)g_m_mczc in Mf\ [LAB si si
CAL, C doar 12 Jscr(ilc:r.‘.mn']m.lf”c FORTRAN, PAS.
doreste o cfic; (,.{ p.rmf,dun!nr'pcmru care se
'(cfic'§ O clicien{d deosebita ca limp de calcul
ﬁnuil:{nld in m:npul cxecutici, dar obtinuti cu pretul
imp de elaborare §ltestare a programelor foarte
mare). Pentru a imbina posibilititile ofcrite ati
limbajele traditionale ¢ sidc M \TLAB, s o
de dezvoltare ‘tehnici de vt e
¢ linkare foarte simple ale
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rutinelor FORTRAN sau C cu mediul MATLAB [2] .
In cele ce urmeazi vor fi prezentate citeva excmple din
domenii diferite de aplicare a MATLAB-ului, pentru a
ilustra simplitatca deoscbitdi a scrierii (nu mai sint
necesare specificiri de tip, alociri de memorie, trans-
ferul parametrilor la apclarea procedurilor este foarte
natural) ca gi for{a dcoscbitd datd de numirul mare de
functii disponibile (practic in citeva linii de program
putindu-se rczolva probleme care tradifional ar
necesita pagini fntrepi de text sursi). Pentru a punc mai
bine in evidentd modul de operare in acest mediu de
programare, am tipirit in mod "bold" (intirit) carac-
terele introduse de operator de la consolf, lisind in
format normal mesajele sistemului date la display.
Liniile introduse de operator apar dupii "prompt"-ul
MATLARB carc cste simbolul ».

Exemplul 1 (Rezolvarea sistemelor de ecuntii)

»A=[1 20
3 4 5
6 7 8];
»b=[1 2 37
»X = Axb;
»y=A\x
y:
-1
-2
-3

fn primele trei linii este definitd matricea A, in a patra
linic cste definit vectorul "coloana” b (de notat ¢l
transpunerea unei matrici se realizeazi cu operatorul ™),
in linia a cincea se efectucaza produsul dintre matricea
Asivectorul b, far fn ultima linic sc rezolvi sistemul de
ccualii Ay = x, carc in mod cvident are ca solutie
vectoruly = b.

Exemplul 2 (Calculul si trasarea caracteristicilor de

frecventit ale unui sistem dinamic lininr)

»num=[0 0 1];

»den = [1 005 1];

»w = logspace (-1, 1) ;

» [amp faza] = bode (num, den, w);

» loglog (w, amp, > -w), title (" Caract. amplitudine -
pulsatie ")

» semilog x(w, fazn, ’ -w’), title (* Caracteristica faza -
%)ulsngic )

n primele doud linii este definit sistemul de ordinul
doi, cu functia de transfer H(s) = 1/ (s"2 + 0.05s + 1),
in linia a treia se genercazi vectorul w al pulsatiilor in
carc va [i evaluat H(jw) (50 de valori cchidistante peco
scard logaritmicd, pulsagia minim fiind 107 = 0.1 sicea
maxima 10" = 10). In linia a patra este apelatdl functia
de caleul a valorilor complexe H(jw), care vor fi retur-
nate de citre functia "bode" in doi vectori: vectorul
modulelor acestor numere complexe, notat "amp" si
veetorul fazelor, notat "faza". Ultimele dou# linii
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apeleazd procedurile de reprezentare prafics, primain
coordonate logaritmice pc ambcele axe (asa cum csle
necesar la caleul caracteristicii amplituding - pulsatic)
s$iadoua, In coordonate logaritmice pe axa Oxsi liniare
pe axa Oy. Rezultatele grafice furnizate de accasti

Fulseatin

sy

secventd de program sint prezentate in figurile 1 §i 2.

Exemplul 3 (Calculul Spectrului de Putere al vnui

semnal simulat)
»wl = 2 *pi/20; w2 = 2%pi/40;
» t = (1: 256);

» U = sin(wlxt) + sin(w2+t +pi/d) + (rand(t )- 0.5);
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» plot(t,u,’-w’), title (" Semnal perturbat *)

» U = fTi(u);

» Su = real(U).” 2 + imag(U).~ 2;

» plot(2+pi/26%(0:255),Su,’-w")

» title (* Spectrul de putere ol semnalulul’)

fn liniile 1 si 2 se definese doua pulsatii, wl si w2 si un
vector, t, reprezentind momentele de timp la care este
definit semnalul u; in linia a 3-a cste simulat semnalul
u ca fiind suma sinusoidclor de pulsatii w1 si w2 si
perturbat de un semnal aleator, uniform distribuit, de
medic zero. In linia a 4-a semnalul simulat este plotat,
far in linia a 5-a se trece la calculul Transformatei
Fouricr Rapide, U (de dimensiunc 256, prima putere a
lui doi mai mare sau cgald cu numirul de puncte dis-
ponibile ale scmnalului u), utilizind functia {f1; se cal-
culcazd in linia a 6-a spectrul de putere estimat al
semnalului Su, modulul la pdtrat al valorilor transfor-
matei U iar in linia a 7-a acest spectru este afigat.
Rezultatele grafice obtinute cu acest program sint
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plotate in figura a 3-a. i)
Exemplul 4 (Plotarea in perspectivii a unor suprafefe '
de nivel)

»x1 = -8:0.5:8 ;

» [ x y] =meshdom(x1,x1);

» R=sqri(x. A2 + y.A2) +eps;
» L = sin(R)./ R

» mesh (Z)

n acest cxemplu este ilustratd posibilitatea generirii
de imagini tridimensionale in perspectivd, fiind ardtatd
suprafa(a rczultatd prin rotirca graficului funcici sinc
in jurul axci Oz, pentru o regiune patratd din planul
Oxy. Graficul rezultat este prezentat in figura a 4-a.
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