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Результаты моделирования и программа представлены ниже

Проектирование систем управления роботов. Практическая 2

clc
clear all
close all
 
A=[0 0 0 0; 0 0 0 0; 0 0 0 0; 0 0 0 0];
B=[1 0 0 0; 0 1 0 0; 0 0 1 0; 0 0 0 1];
K=[0 -1 0 0; 0 0 -1 0; 0 0 0 -1;
    6561 1895.4 275.4 23.4];
B1=[-1;-1;-1;6561+1895.4+275.4+23.4];
C=[1 0 0 0; 0 1 0 0; 0 0 1 0; 0 0 0 1];
 D=0;
sys1=ss(A-B*K,B1,C,D);
step(sys1);


