
สรุป  Octave   เบือ้งต้น 
  

 

เป็นเอกสารท่ีกล่าวถึงการท างานอยา่งไร  การติดตั้ง และ port  GNU Octave  และ รายการ 
bug เป็นอยา่งไร 

GNU Octave   
คือ ภาษาระดบัสูง มีจุดมุ่งหมายหลกั ของการค านวณตวัเลขคอมพิวเตอร์  เป็นค าสั่งท่ีสะดวกใชใ้น
การเช่ือมต่อส าหรับแกปั้ญหา linear และ nonlinear ของตวัเลข 
การแบ่ง Software เป็นอิสระ คุณอาจจะแบ่ง  หรือเปล่ียนแปลง ภายใต ้term ของ GNU General 
Public License  ซ่ึง  published โดย หา Software อิสระ 
 
เอกสารที่แสดงถึง Octave  V.2.1x 
  

Running Octave  
 ระบบจะมีการร้องขอ Octave คือ ใชค้  าสั่ง “Octave ”    Octave  จะโชวก์ารเร่ิมขอ้ความ 
prompt แสดงการอ่านขอ้มูลเขา้ และจะเร่ิมใชค้  าสั่งต่างๆ หลงัค าๆ น้ี  และถา้เจอกบัปัญหาต่างๆ เขา้ 
ก็จะสามารถใช ้ Ctrl + c  เพื่อหยดุงานระหวา่งการท างาน และใช ้quit หรือ exit เพื่อออกจาก
โปรแกรม  
หรือใช ้ Ctrl + z เพือ่หยดุการท างานชัว่คราว  

Simple Examples 
 Creating a Matrix   
คือการคิดค านวณและเก็บค่าในรูปแบบตวัแปร  ซ่ึงสามารถน ามาใชอ้า้งอิง 
ตามชนิดของค าสั่งได ้ octave : 1 > a =  [ 1, 1, 2 ,3 ,5 ,8 ,13, 21 ,24 ]   แต่ถา้เราตอ้งการเก็บค่าไว ้
เราตอ้งใชเ้คร่ืองหมาย  ; ( semicolon)  octave : 2 > b = rand ( 3,2 ) ;  จะท าใหเ้กิด matrix น้ีมี  
3 แถว 2 คอลมัน์ โดยท่ีค่าของแต่ละตวันั้น จะสุ่มมาจาก 0 ถึง 1   
 Matrix Arithmetic Octave   
จะเป็นตวัด าเนินการท่ีช่วยเพิ่มความสะดวกในการค านวณเก่ียวกบัตรีโกณมิติ  เช่น ซ่ึงจะคูณ 
Matrix  a  ดว้ย Scalar ค่าหน่ึงในค าสั่งดงัน้ี 
Octave : 4 >    2  * a     หรือ  ให ้matrix   a,b คูณกนั ใชค้  าสั่งดงัน้ี  
Octave : 5 >    a  * b     หรือ ให ้transpose ของ  a คูณกบั matrix a  ใชค้  าสั่งดงัน้ี 
Octave : 6 >    a * a 



 

Solving Linear Equation ( สมการเชิงเส้นอยู่ในรูปของ ax = b )    

 โดยใช้ตัวด าเนินการ “ \ ”    
 Octave : 7 >  a \ b 
 

Integrating Differential Equation  
 Octave จะสร้าง ฟังกช์ัน่  ท่ีแกปั้ญหาของ nonlinear differential Equation   ในรูปของ 
   

  
dx 
-- = f (x, t) 
dt 

และเงื่อนไขเร่ิมต้นที่  

  x(t = t0) = x0 

 
 
 ส าหรับรูปแบบของ Integrating Equation อยา่งแรกตอ้งแยกตวัก าหนดของ ฟังกช์นั f (x,t) 
โดยการใส่ ฟังกช์นับอด้ี  เขา้ไปโดยตรง ส าหรับตวัอยา่งน้ีเราจะใหฟั้งกช์นัอยูท่างขวามือของส่ิงท่ี
เราสนใจ ซ่ึงเป็น nonlinear differential Equation  ขณะท่ีใส่ฟังชนัเขา้ไป  Octave ก็จะตอบกลบั 
และจะรอใหป้้อน input เขา้ไปจนเสร็จ  
  
    

  

octave:8> function xdot = f (x, t)  
> 
>  r = 0.25; 
>  k = 1.4; 
>  a = 1.5; 
>  b = 0.16; 
>  c = 0.9; 
>  d = 0.8; 
> 



>  xdot(1) = r*x(1)*(1 - x(1)/k) - a*x(1)*x(2)/(1 + b*x(1)); 
>  xdot(2) = c*a*x(1)*x(2)/(1 + b*x(1)) - d*x(2); 
> 
> endfunction 

     
ให้เงื่อนไขเร่ิมต้นเป็น    

  x0 = [1; 2]; 

 
แล้วจะให้ output  เวลาเป็น column vector    

  t = linspace (0, 50, 200)'; 

 
จะท าให้การ Integrat ง่ายขึน้ จากการset differential Equation  

  x = lsode ("f", x0, t); 

 
 

Conventions  
ส่วนนีจ้ะอธิบายเกีย่วกบัการแปลงสัญญาณ 
1. Fonts  
 Octave Code ท่ีปรากฏในรูปของตวัอกัษร หรือรูปแบบ svd(a) ช่ือท่ีน าเสนอ น้ีจะขดัแยง้
กบัตวัแปรท่ีปรากฏในรูปแบบ first- number ค าสั่งจะข้ึนอยูก่บัชนิดแต่ละชนิด บางทีก็ปรากฏในรูป
ของ “Octave –no –init-file” หรือ foo--bar--baz ส าหรับคียเ์ฉพาะท่ีปรากฏบนคียบ์อร์ด จะอยูใ่น
รูปแบบ ANY  
2.Evaluation notation  

 ผลจากการแสดงค่าจะระบุดว้ย “”  เช่น  
Sqrt (2)  
 1.4142 
ในบางกรณี ค่าของ matrix จะยอ้นกลบัโดยการหาค่าและแสดง เช่น  
[1,2;3,4]==[1,3;2,4] 
 [1,0;0,1] 
กรณีอ่ืนๆ เช่น  



Eye(3) 
1 0 0 
0 1 0 
0 0 1 
บางคร้ังมนัจะช่วยในการอธิบายการหาค่า และก็มีท่ีการหาค่าจะแสดงผลท่ีเหมือนกนั ซ่ึงเราจะใช ้
“= = ” เช่น 
 

  

rot90 ([1, 2; 3, 4], -1) 
== 
rot90 ([1, 2; 3, 4], 3) 
== 
rot90 ([1, 2; 3, 4], 7) 

 
Printing notation  
ในการแสดงตวัอกัษรเม่ือตอ้งการหาค่า เราจะใช ้‘-1’ ซ่ึงคา่น้ีก็จะกลบัมาแสดง โดยใช ้
“” เช่น  
 

  
printf ("foo %s\n", "bar") 
     -| foo bar 
     => 1 

 

Error Message 
บางคร้ังสัญญาณจะมีการผิดพลาดปกติการแสดงขอ้ความน้ีจะอยูภ่ายในและจะแสดงกบั error : เช่น  
 

struct_elements ([1, 2; 3, 4]) 
error: struct_elements: wrong type argument `matrix' 

 



Format of Descriptions 
 ฟังกช์นั ค  าสั่ง  และตวัแปร จะอธิบายในรูปแบบท่ีมีการก าหนดไว ้อยา่งแรกจะอธิบาย
เก่ียวกบัการบรรจุช่ือ ของ item โดยมนัจะขดัแยง้กนั ฟังก์ชนั ตวัแปร หรืออยา่งไรก็ตามท่ีปรากฏใน
ตอนเร่ิมตน้  
A sample function description  
  
Function: foo (x, y, ...)  
The function foo subtracts x from y, then adds the remaining arguments to the result. If y is not 
supplied, then the number 19 is used by default.  

  

foo (1, [3, 5], 3, 9) 
     => [ 14, 16 ] 
foo (5) 
     => 14 

More generally,  

  
foo (w, x, y, ...) 
== 
x - w + y + ... 

1. A Sample Command Description  
ค าสั่งอธิบาย จะมีความคลา้ยคลึงกบั ฟังกช์นั อธิบาย ส าหรับใน Octave จะใชค้  าสั่ง cd  เช่น  
Command: cd dir  

Command: chdir dir  
 



2. A Sample Variable Description  
เช่น ส่ิงท่ีเราไม่รู้ คือ do_what_i_mean_not_what_i_say. 
เราก็จะสร้างตวัแปร do_what_i_mean_not_what_i_say 

 

Getting Started 
 ส่วนน้ีจะอธิบายเก่ียวกบั คุณลกัษณะพื้นฐานของ Octave  เช่น การแกไ้ขค าสั่ง การเขียน
โปรแกรม  

1.  Invoking Octave    ปกติแลว้ การ run ของ Octave  จะปราศจากขอ้ขดัแยง้ใดๆ  Octave จะ
อ่านค าสั่งมนัไปเร่ือยๆ จนกวา่จะออกจากโปรแกรม และเราสามารถ ใชช่ื้อพิเศษจาก ไฟลบ์นค าสั่ง 
และ Octave  จะท าการอ่าน และประมวลผลค าสั่งจากช่ือไฟล ์
1.1 Command line option  

ตวัอยา่งรายช่ือ Command line option 
--debug  
-d  
 
--echo-commands  
-x  
 
--exec-path path  
 
--help  
-h  
-?  
 
--info-file filename  
 
--info-program program  
 
 
--interactive  
-i  



 
--no-history  
 
-H  
 
--no-init-file  
 
--no-line-editing  
 
--no-site-file  
.  
--norc  
-f  
 
--path path  
-p path  
 
--silent  
--quiet  
-q  
 
.  
--traditional  
--braindead  
 
 

  

  PS1                           = ">> " 
  PS2                           = "" 
  beep_on_error                 = true 
  crash_dumps_octave_core       = false 
  default_save_format           = "mat-binary" 
  fixed_point_format            = true 



  page_screen_output            = false 
  print_empty_dimensions        = false 
  warn_function_name_clash      = false 

--verbose  
-V  
Turn on verbose output.  
--version  
-v  

 
1.2 Startup Files 

Octave จะเร่ิมท างานเม่ือ มีการป้อนค าสั่งเขา้ไป ค าสั่งต่างๆ น้ี คือฟังกช์นั ท่ีมีการก าหนดไว้
ในตวัของมนัเอง  

1.3 Quitting Octave 
จะใชค้  าสั่ง 2 อยา่ง คือ  exit , quit ส าหรับ status  
และใช ้atexit  ส าหรับฟังกช์นั   

Command for Gatting help  
 ความสมบูรณ์ของการลงมือ คือประโยชน์จาก Octave prompt  ผา่นค าสั่ง help – i  เพื่อ ใน
ขอ้มูล ส าหรับเฉพาะคนท่ีเขียน ฟังกช์นั และตวัแปร คือ ประโยชน์ท่ีผา่น help command  ค  าสั่งท่ี
จะใชใ้นการอธิบาย การอ่าน ของผูล้งมือ และขอ้มูลส าหรับใส่และตวัแปร  
Command: help  
Octave's help command can be used to print brief usage-style messages, or to display information 
directly from an on-line version of the printed manual, using the GNU Info browser. If invoked 
without any arguments, help prints a list of all the available operators, functions, and built-in 
variables. If the first argument is -i, the help command searches the index of the on-line version of 
this manual for the given topics.  
ส าหรับค าสั่ง น้ีจะช่วยในการเสนอขอ้ความสั้นๆ ค าสั่ง help และ help – i  ช่วยเร่ิม GNU : the on- 
line version  ขอผูล้งมือ  

GNU Info Browser  
 การท างานทีช่่วย command C-h. 
 Help command สามารถใหข้อ้มูลเก่ียวกบัปฏิบติั แต่ , และ ; เป็นค าสั่งท่ีใชแ้ยกต่างหาก 
Built-in Variable: INFO_FILE  



The variable INFO_FILE names the location of the Octave info file. The default value is "octave-
home/info/octave.info", in which octave-home is the directory where all of Octave is installed.  
 
Built-in Variable: MAKEINFO_PROGRAM  
The variable MAKEINFO_PROGRAM names the makeinfo program that Octave runs to format 
help text that contains Texinfo markup commands. Its default initial value is "makeinfo".  
Command Line Editing  
 Octave ใช ้GNU อ่าน line library ถึงองคป์ระกอบของ Command Line Editing  และ
คุณลกัษณะพื้นฐาน คืออธิบายการท างาน  

Octave จะเพิ่ม คุณลกัษณะท่ี cursor และ cursor forward  
Command Line Editing     มีหนา้ท่ีในการควบคุมคุณลกัษณะ ส าหรับตวัอยา่ง คุณลกัษณะ

ของ Ctrl – a  หรือ  C- a  จะใชส้ าหรับยา้ย cursor ไปยงัจุดเร่ิมตน้  
 
1. Cursor Motion 

ตวัอยา่งค าสั่งท่ีใชใ้นการยา้ยต าแหน่ง cursor  
C-b  
Move back one character.  
C-f  
Move forward one character.  
DEL  
Delete the character to the left of the cursor.  
C-d  
Delete the character underneath the cursor.  
M-f  
Move forward a word.  
M-b  
Move backward a word.  
C-a  
Move to the start of the line.  
C-e  
Move to the end of the line.  
C-l  



Clear the screen, reprinting the current line at the top.  
C-_  
C-/  
Undo the last thing that you did. You can undo all the way back to an empty line.  
M-r  
Undo all changes made to this line. This is like typing the `undo' command enough times to get 
back to the beginning.  
 

จากตวัอยา่งดา้นบน จะอธิบายถึงพื้นฐาน ของการใชคี้ยข์องค าสั่งช่ือท่ีตอ้งการแกไ้ข 
คุณสามารถใชลู้กศร ( >> )  ใน C – f และ C – 6 ถึงการยา้ย  forward และ backward 

2. Killing and Yanking 
Killing text   คือการลบ text  จาก line  แต่ตอ้งมีการ save  ทุกคร้ัง เพื่อใชใ้นการดึง
กลบั (Yanking) 
รายการของค าส่ังส าหรับ Killing text   

C-k  
ลบ text  จาก cursor ปัจจุบนั  
M-d  
ลบจากระหวา่งค า เม่ือจบค าต่อไป  
M-DEL  
ลบจาก cursor ถึงจุดเร่ิมตน้  
C-w  
ลบจาก  cursor ถึงจุดส้ินสุด  
 
 
 
3. Commands For Changing Text 
 ใชส้ าหรับ การเขา้คุณสมบติั  
 
C-q  
C-v  
การเพิ่ม character  



M-TAB  
การ Insert tab character   
C-t  
การติดของ character ก่อน  cursor จะส่ง character ท่ี cursor ไปยงัจุดท่ีสุด  
M-t  
การติดของค าท่ีอยูใ่กล ้cursor  
 
4. Letting Readline Type For You 
 เป็นค าสั่งท่ียอมให ้Octave ใชก้บัค าสั่ง complete  และช่ือตวัแปร  
     Tab  พยายามจะท าใหส้มบูรณ์ บน text  ก่อน  cursor  
 M - ?  รายการความเป็นไปได ้ 
 

Built-in Variable: completion_append_char  
The value of completion_append_char is used as the character to append to successful command-
line completion attempts. The default value is " " (a single space).  
Built-in Function: completion_matches (hint)  
Generate possible completions given hint.  
 
5. Commands For Manipulating The History 
 Octave แกไ้ขการเก็บ track ของค าสั่ง ซ่ึงคุณสามารถเรียกกลบัเพื่อมาแกไ้ข หรือกระท าได้
อีกคร้ัง เม่ือคุณออกจาก Octave  ค  าสั่งท่ีคุณท ามาก่อนหนา้น้ี จะมีการ up ตวัเลข ชนิดโดยตวัแปร 
history – size  คือมีการ save file  เม่ือ Octave ท างานอีกคร้ัง มนัจะ โหลด รายการเร่ิมตน้ของค าสั่ง 
จาก ไฟลโ์ดยตวัแปร  history – file  
C-p  
Move `up' through the history list.  
C-n  
Move `down' through the history list.  
M-<  
Move to the first line in the history.  
M->  
Move to the end of the input history, i.e., the line you are entering!  
C-r  



Search backward starting at the current line and moving `up' through the history as necessary. 
This is an incremental search.  
C-s  
Search forward starting at the current line and moving `down' through the history as necessary.  

 

6. Customizing readline  

Built-in Function: read_readline_init_file (file)  
Read the readline library initialiazation file file. If file is omitted, read the default initialization file 
(normally `~/.inputrc'. 
 
7. Customizing the Prompt 
`\t'  
The time.  
`\d'  
The date.  
`\n'  
Begins a new line by printing the equivalent of a carriage return followed by a line feed.  
`\s'  
The name of the program (usually just `octave').  
`\w'  
The current working directory.  
`\W'  
The basename of the current working directory.  
`\u'  
The username of the current user.  
`\h'  
The hostname, up to the first `.'.  
`\H'  
The hostname.  
`\#'  



The command number of this command, counting from when Octave starts.  
`\!'  
The history number of this command. This differs from `\#' by the number of commands in the 
history list when Octave starts.  
`\$'  
If the effective UID is 0, a `#', otherwise a `$'.  
`\nnn'  
The character whose character code in octal is nnn.  
`\\'  
A backslash.  
 
 

 Data Types  
 แบ่งเป็น 3 ประเภท  
1. Built-in Data Types 
1.1 Numeric Objects 
 ซ่ึงประกอบดว้ยจ านวนจริง และจ านวนเชิงซอ้นรวมทั้ง matrix ดว้ย โดยท่ีค่าจะอยูใ่นช่วง2.225e-
308ถึง1.1977e308โดยค่าท่ีแน่นอนประมาณ 2.22.4 e -16 โดยท่ีความแน่นอนจะก าหนดโดยตวัแปร 
realmin , realmax   and eps  ส่วน  Matrix  เราสามารถเพิ่มได ้ทั้งรูปร่างขนาด ไดต้ามตอ้งการซ่ึงท า
ไดไ้ม่ยาก   

1.2 Missing Data  

Built-in Variable: NA  
Missing value.  
Mapping Function: isna (x)  
คืนค่า 1 ส าหรับค่าท่ีหายไป นอกนั้นเป็น 0  
 

  
is_NA ([13, Inf, NA, NaN]) 
     => [ 0, 0, 1, 0 ] 

 
Mapping Function: is_nan_or_na (x)  



คืนค่า 1 ส าหรับค่าท่ีหายไป นอกนั้นเป็น 0  
 

  
is_NAN_or_NA ([13, Inf, NA, NaN]) 
     => [ 0, 0, 1, 1 ] 

 

 1.3 String Objects  

 ลกัษณะของ string ใน Octave  เป็นตวัอกัษรตั้งแต่ 1 – 256 ตวัอกัษร  

1.4 Data Structure Objects  

 Data Structure  ใน Octave  จะช่วยใหเ้ราดูความแตกต่างระหวา่งขอ้มูล  

 

2. User-defined Data Types 
บางคร้ังท่ีเราจะอธิบายส่วนประกอบของ เชิงกล ของ Octave เราจะท าไดโ้ดยการอ่าน code  
“or.h”  “ops.h”   

 
 
 
3. Object Sizes 
 สามารถก าหนดขนาดของตวัแปรหรืออธิบายฟังกช์นัต่างๆ ท่ีนิยามไวไ้ดท้ั้งหมด  
 
Function File: columns (a)  
คืนค่า จ  านวน columns (a)  
Function File: rows (a)  
คืนค่า จ  านวน rows (a)  
Built-in Function: length (a)  
คืนค่า  length เม่ือ length คือ จ านวน columns หรือ rows  
Built-in Function: size (a, n)  
 คืนค่า 1 เม่ือ a เป็น Matrix วา่ง  และ 0 ส าหรับค่าอ่ืน  



 
 Numeric Data Types  
 ค่าคงท่ี ส่วนใหญ่จะเป็น Scalar , vector  หรือ matrix  ซ่ึงจะมีจ านวนเชิงซ้อนเก่ียวขอ้งดว้ย 
ตวัอยา่งท่ีง่ายท่ีสุด ก็คือ ค่าคงท่ี scalar ท่ีเป็นตวัเลข 1 หลกั แต่สามารถเขียนให้อยูไ่ดใ้นหลาย
รูปแบบ เช่น  

105 
1.05e+2 
1050e-1 

จ านวนเชิงซอ้นก็สามารถจดัรูปแบบน้ีไดเ้ช่นกนั 

3 + 4i 
3.0 + 4.0i 
0.3e1 + 40e-1i 

แต่ใน Octave ไม่ปรากฏค่า i  แต่เราสามารถให ้ “j”  หรือ “J”  แทนได ้
 
1. Matrices 
1.1 Empty Matrices 
 Empty Matrices  จะนิยามไดว้า่ matrix ท่ีมี 1 หรือ 2 dimensions เป็น 0 และด าเนินการบน  
matrix  ท่ีวา่ง 
 ก็คือ ถา้ใหมี้ scalar  s  matrix M(mxn) , matrix[ ](mxn)  จะไดว้า่ 
 

s * [](mxn) = [](mxn) * s = [](mxn) 
 
    [](mxn) + [](mxn) = [](mxn) 
 
    [](0xm) *  M(mxn) = [](0xn) 
 
     M(mxn) * [](nx0) = [](mx0) 
 
    [](mx0) * [](0xn) =  0(mxn) 



ถา้เราสร้างตวัแปร print_empty_dimensions ถา้ค่าของมนั  0 มิติของ matrix วา่ง 
จะมาจากท่ีมิติท่ี 0    เช่น  

  zeros (3, 0) 

จะได ้ 

  ans = [](3x0) 

 
ถา้สร้างตวัแปร warn_empty_list_elements ถา้ค่าของมนั  0  มนัจะเตือนเม่ือ matrix วา่งถูกเจอใน 
matrix เช่น 

  a = [1, [], 3, [], 5] 

 default value เป็น 0.  

2. Ranges  

 จะขา้มการเขียนให ้row vector ง่ายข้ึน เราจะอธิบาย range โดยก าหนดให้ค่าแรกใน range 
เพื่อข้ึน ระหวา่งค่าต่างๆ และค่าสูงสุดของแต่ละตวัจะไม่มากกวา่ range 

3. Logical Values 

 สร้างตวัแปร true ส าหรับ Logical ท่ีเป็นจริง 

 สร้างตวัแปร false ส าหรับ Logical ท่ีเป็นเท็จ 

4. Predicates for Numeric Objects 

Built-in Function: isnumeric (x)  
ส าหรับ return nonzero ถา้  x เป็น numeric object 
 
Built-in Function: isreal (x)  
ส าหรับ return  ค่า true  ถา้  x เป็น ค่าจริง 
 
Built-in Function: iscomplex (x)  



ส าหรับ return  ค่า true  ถา้  x เป็น จ านวนเชิงซ้อน 
 
Built-in Function: ismatrix (a)  
ส าหรับ return  1 ถา้ a เป็น matrix อ่ืนๆ เช่น 0. 
 
Function File: isvector (a)  
ส าหรับ return  1 ถา้ a เป็น vector อ่ืนๆ เช่น 0 
 
Function File: isscalar (a)  
 ส าหรับ return  1 ถา้ a เป็น scalar อ่ืนๆ เช่น 0 
 
Function File: issquare (x)  
ถา้ x เป็น square matrix เม่ือ return มิติของ  x  อ่ืนๆ เป็น  0 
 
Function File: issymmetric (x, tol)  
ถา้ x เป็น symmetric ภายใน tolerance พิเศษ  โดย  tol,  return  มิติ ของ  x อ่ืนๆ เป็น  0 ถา้ขา้ม tol   
ไป 
 
Built-in Functio: isbool (x) Return true ถา้ x เป็น  boolean 

 

 

Statement 

ค าสั่งอาจจะแสดงคงท่ีหรือมีรายการประกอบเขา้ดว้ยกนั ซ่ึงเป็นบ่อเกิดการ loops และเง่ือนไข 
ค าสั่งท่ีควบคุม เช่น  if,while ด าส่งควบคุมทั้งหมดจะเร่ิมดน้ดว้ย keyboard เช่น if,while ซ่ึงจะ
แยกกนั  
ค าสั่งการควบคุมจะมีลกัษณะเดียวกนั กบัค าสั่งจบ เช่น 
Keyword if ค าสั่งจบดือ endif , keyword while ค าสั่งจบดือ endwhile 
The if statement 
ค าสัง่ if ดือ Octave ตดัสินใจท าค าสั่ง มี 3 รูปแบบ 
รูปแบบท่ี 1 
 

if (condition) 



  then-body 
endif 

 
Condition  คือ ส่วนท่ีแสดงการควบคุมอะไรท่ีจะท า then-body คือส่วนท่ีแสดง Condition เป็นจริง 
เง่ือนไขในค าสั่ง  if คือพิจารณาเป็นจริง ไม่เท่ากบั 0 และเทจ็ แด่ถา้เง่ือนไขแสดงในค าสั่ง  if เป็น 
vector หรือ matrix คือ พิจารณาเป็นจริงเท่านั้น ถา้ทุกส่วนไม่เท่ากบั 0  
รูปแบบท่ี 2  
 
 

  

if (condition) 
  then-body 
else 
  else-body 
endif 

 
ถา้เง่ือนไขเป็นจริง , then-body คือแสดง 1 else-body จะเป็น 0  
รูปแบบท่ี 3  
 

  

if (condition) 
  then-body 
elseif (condition) 
  elseif-body 
else 
  else-body 
endif 

 
ตวัเลขมากมายของ else,if ให้แสดง เง่ือนไข คือ ทดสอบในการยอ้นกลบัและถา้เป็นจริง มนัจะ
แสดงในท านองเดียวกบัใน body ถา้ไม่เป็นจริงจะไปยงั else 
The switch statement 
ค าสั่ง switch จะพิจารณาการทดลองและรายละเอียดของเคร่ืองมือ อาจมีการเปล่ียนแปลงเล็กนอ้ย
ในอนาคต 



รูปแบบของค าส่ง switch คือ  
 
 
 
 

  

switch expression 
  case label 
    command_list 
  case label 
    command_list 
  ... 
 
  otherwise 
    command_list 
endswitch 

 
 
การก าหนด switch , case , otherwise และ endswitch  คือ  keyword 
Label  อาจจะมีหลาย expresstion    
 สามารถมี  case label , command_list ไดห้ลายอนั 
ค่าของ label จะไม่สามารถตรวจพบได ้เช่นเดียวกบั  command_list 
Otherwise command list คือ option 
Built-in Variable: warn_variable_switch_label  
 ถา้ค่าตวัแปรไม่เท่ากบั 0  Octave จะเตือน ถา้ switch lebel ไม่คงท่ี 
  
3 The while Statement 
loops คือส่วนของโปรแกรมท่ีท างาน 2หรือมากกวา่ 2 ติดต่อกนั 
ค าส่ง while คือการวน loop ของค าสั่งใน Otave มนัจะท าซ ้ าเม่ือเง่ือนไขเป็นจริง 
เง่ือนไขค าสั่งของ if,while คือ จะพิจารณาเป็นจริง เม่ือมีค่าไม่เท่ากบั 0 และเป็นเทจ็เม่ือเท่ากบั 0 ถา้
ค่าของเง่ือนไขแสดงค าส่งใน while คือ vector หรือ matrix มนัพิจารณาเป็นจริงเท่านั้นเม่ือทุกส่วน
ไม่เท่ากบั 0  



 

while (condition) 
  body 
endwhile 

 
Body คือค าส่ังหรือรายการของค าส่ัง 
Condition คือ expression ซ่ึงควบคุมจ านวน loop ท่ีเก็บในการท างานส่ิงแรกท่ีค าสั่ง while จะท า 
คือ ทดสอบ condition ถา้ condition เป็น   false ตั้งแต่ตน้ body จะเกิดการ loop การท างาจะไม่จบ 
 

  

fib = ones (1, 10); 
i = 3; 
while (i <= 10) 
  fib (i) = fib (i-1) + fib (i-2); 
  i++; 
endwhile 

 
 
4.The do-until Statement  

ค าสั่ง do-until เหมือนกบัค าสั่ง while มนัจะกระท าซ ้ าเม่ือเง่ือนไขเป็นจริง และทดสอบเง่ือนไข 
loop ซ่ึงถา้body ของ loop คือทั้งหมดของกากระท า เง่ือนไขใน do-until จะพิจารณาเป็นจริงถา้
ค่าไม่เท่ากบั 0 และเป็นเทจ็เม่ือ เท่ากบั 0 ถา้ค่าของเง่ือนไขแสดงในค าสั่ง do-until คือ vector 
หรือ matrix จะพิจารณาเป็นจริงเท่านั้นถา้ทุกส่วนไม่เท่ากบั 0  

  
do 
  body 
until (condition) 

Body คือ ค าสั่งหรือรายการค าสั่ง ,condition คือ  expression ซ่ึงควบคุมจ าวน loop ท่ีเก็บการ
ท างาน 

  

fib = ones (1, 10); 
i = 2; 
do 
  i++; 



  fib (i) = fib (i-1) + fib (i-2); 
until (i == 10) 

 
5 The for Statement 

ค าสั่ง for จะสะดวกมากส าหรับการน าจ านวน loop รูปแบบค าสั่งfor มีหลายรูปแบบ 

  
for var = expression 
  body 
endfor 

Body   ส าหรับค าสั่งหรือรายการของค าสั่ง expression คือ ใชใ้นการแสดง และ var  อาจมีหลาย
รูปแบบ 
 

fib = ones (1, 10); 
for i = 3:10 
  fib (i) = fib (i-1) + fib (i-2); 
endfor 

 
 
C-Style I/O Functions 
 ฟังกช์นัของ Octave ส่วนใหญ่มาจากภาษา C  จะแตกต่างกนับา้นก็ตรงท่ี input  ท่ีป้อนเขา้
ไปในโปรแกรม 
 ต่อจากน้ี ไฟล ์ อา้งอิงจาก file name  และ fid  อา้งอิงท่ี integer file name เป็นการ reture 
โดย fopen    
  
มี  3 file ที ่always available 
 
Built-in Variable: stdin  
The standard input stream (file id 0). When Octave is used interactively, this is filtered through 
the command line editing functions.  
 



Built-in Variable: stdout  
The standard output stream (file id 1). Data written to the standard output is normally filtered 
through the pager.  
 
Built-in Variable: stderr  
The standard error stream (file id 2). Even if paging is turned on, the standard error is not sent to 
the pager. It is useful for error messages and prompts.  
 
 
 
Opening and Closing Files 
 
Built-in Function: [fid, msg] = fopen (name, mode, arch)  
Built-in Function: fid_list = fopen ("all")  
Built-in Function: file = fopen (fid) 
 
รูปแบบแรกของ fopen ฟังกช์นั จะเปิดช่ือไฟลไ์วก้บั โหมดพิเศษ  พร้อมกบัแปลความหมายและ  
reture ค่า integer ท่ีอาจจะน ามาใชอ้า้งอิงท่ีหลงั 
รูปแบบท่ีสอง fopen ฟังกช์นั จะ reture vector field 
รูปแบบท่ีสาม fopen ฟังกช์นั ช่ือของ currently  ใหก้บัขอ้มูล 
 

Built-in Function: fclose (fid)  
 ปิดไฟลเ์ฉพาะ ถา้ท าส าเร็จ fclose  จะเป็น  0  นอกจากนั้นจะเป็น 1 
 
 
Simple Output 
 สร้างฟังกช์นั  
Built-in Function: fputs (fid, string)  
เขียน string เขา้ไปใน โดยท่ีจะไม่มีรูปแบบ  
Built-in Function: puts (string)  
เขียน string ส่งไปท่ี  output โดยท่ีจะไม่มีรูปแบบ 



 
Line-Oriented Input 
 

Built-in Function: fgetl (fid, len) 
 อ่านคุณลกัษณะจากไฟล ์และหยดุหลงัจากข้ึนบรรทดัใหม่ โดยจะมีคุณลกัษณะท่ีจ ากดั
เฉพาะส่ิงท่ีเป็นไปได ้ 
 

Built-in Function: fgets (fid, len)  
 อ่านคุณลกัษณะจากไฟล ์และหยดุหลงัจากข้ึนบรรทดัใหม่ โดยจะมีคุณลกัษณะ 
ประกอบดว้ยส่ิงท่ีเป็นไปได ้  
 

Formatted Output  

 ส่วนน้ีจะอธิบายเก่ียวกบั  วธีิการใช ้printf และฟังชนัท่ีเก่ียวขอ้ง    โดยท่ีจะก าหนดตวัแปร
ข้ึนมาแลว้หาค่าท่ี output  ซ่ึงจะใชฟั้งกช์นัเหมือนภาษา c ส่วนใหญ่ แต่จะแตกต่างกนัตรงท่ี  การ
แสดงจ าพวก vector และ matrix 

  

Built-in Function: printf (fid, template, ...)  
การแสดงส่วนประกอบของเหตุผลภายใตก้ารควบคุม  รูปแบบ string   จะกลายเป็น  stdout    
 
Built-in Function: fprintf (fid, template, ...)  
ฟังกช์นัท่ีจะเหมือนกบั printf จะแตกต่างตรงท่ี output ท่ีถูกเขียนข้ึน จะไหลไปแทนท่ี stdout. 
 

Built-in Function: sprintf (template, ...)  
 ฟังกช์นัท่ีจะเหมือนกบั printf จะแตกต่างตรงท่ี output จะ   reture เหมือน   string 
 
Output Conversion for Matrices 
 
 เม่ือก าหนดคา่ของ Matrix จะท างานเป็นวงกลม วนไปเร่ือยๆ จนกระทัง่ ค่าทั้งหมดใน 
matrix แสดงออกมาหมดแลว้   เช่น  



 

printf ("%4.2f %10.2e %8.4g\n", hilb (3)); 
 
     -| 1.00   5.00e-01   0.3333 
     -| 0.50   3.33e-01     0.25 
     -| 0.33   2.50e-01      0.2 

ถา้มีค่าท่ีแสดงออกมามากกวา่ 1 ค่า output จะไม่ กลบัไปยงัจุดเร่ิมตน้ จนกระทัง่เราได้
น าเอาค่า หน่ึงออกไป  ถา้ค่าใน matrix ไม่แน่นอน output จะไม่เกิดข้ึน(ปฏิเสธ output) 
 
 
Output Conversion Syntax 
 จะพดูถึงการจดัการเก่ียวกบัโครงสร้างท่ีแน่นอนของค าสั่งพิเศษท่ีปรากฏให ้printf โดยจะ
มีรูปแบบทัว่ไป 
 

  % flags width [ . precision ] type conversion 

 
 
 
Table of Output Conversions 
  
 ตวัอยา่งของ different conversions 
`%d', `%i'  
Print an integer as a signed decimal number. See section  Integer Conversions, for details. `%d' 
and `%i' are synonymous for output, but are different when used with scanf for input (see section  
Table of Input Conversions).  
`%o'  
Print an integer as an unsigned octal number. See section  Integer Conversions, for details.  
`%u'  
Print an integer as an unsigned decimal number. See section Integer Conversions, for details.  
`%x', `%X'  
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http://www.octave.org/doc/octave_17.html#SEC127
http://www.octave.org/doc/octave_17.html#SEC127
http://www.octave.org/doc/octave_17.html#SEC122
http://www.octave.org/doc/octave_17.html#SEC122


Print an integer as an unsigned hexadecimal number. `%x' uses lower-case letters and `%X' uses 
upper-case. See section Integer Conversions, for details.  
`%f'  
Print a floating-point number in normal (fixed-point) notation. See section Floating-Point 
Conversions, for details.  
`%e', `%E'  
Print a floating-point number in exponential notation. `%e' uses lower-case letters and `%E' uses 
upper-case. See section Floating-Point Conversions, for details.  
`%g', `%G'  
Print a floating-point number in either normal (fixed-point) or exponential notation, whichever is 
more appropriate for its magnitude. `%g' uses lower-case letters and `%G' uses upper-case. See 
section Floating-Point Conversions, for details.  
`%c'  
Print a single character. See section Other Output Conversions.  
`%s'  
Print a string. See section Other Output Conversions.  
`%%'  
Print a literal `%' character. See section Other Output Conversions.  
Integer Conversions 
  
อธิบายเกีย่วกบัส่วนประกอบของ `%d', `%i', `%o', `%u', `%x', และ `%X'  อธิบายได้ดังนี ้ 

The `%d' and `%i' conversion specifications both print an numeric argument as a signed 
decimal number; while `%o', `%u', and `%x' print the argument as an unsigned octal, decimal, or 
hexadecimal number (respectively). The `%X' conversion specification is just like `%x' except 
that it uses the characters `ABCDEF' as digits instead of `abcdef'.  

The following flags are meaningful:  

`-'  
Left-justify the result in the field (instead of the normal right-justification).  
`+'  
For the signed `%d' and `%i' conversions, print a plus sign if the value is positive.  

http://www.octave.org/doc/octave_17.html#SEC122
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` '  
For the signed `%d' and `%i' conversions, if the result doesn't start with a plus or minus sign, 
prefix it with a space character instead. Since the `+' flag ensures that the result includes a sign, 
this flag is ignored if you supply both of them.  
`#'  
For the `%o' conversion, this forces the leading digit to be `0', as if by increasing the precision. 
For `%x' or `%X', this prefixes a leading `0x' or `0X' (respectively) to the result. This doesn't do 
anything useful for the `%d', `%i', or `%u' conversions.  
`0'  
Pad the field with zeros instead of spaces. The zeros are placed after any indication of sign or 
base. This flag is ignored if the `-' flag is also specified, or if a precision is specified.  
 

Floating-Point Conversions  

 อธิบายถึงความพิเศษของ floating-point numbers( `%f', `%e', `%E', `%g', and `%G') 
  
 `%f'     จะเป็นรูปแบบของ    [-]ddd.ddd 
 `%e'     จะเป็นรูปแบบของ    exponential [-]d.ddde[+|-]dd 
 `%E' จะคลา้ยกบั` e' ซ่ึงบางคร้ังก็สามารถใชแ้ทนกนัได ้
`%g'  และ  `%G'      คล้ายกับ `%e' or `%E'   ถา้เป็น exponential ถา้นอ้ยกวา่ – 4 หรือมากกวา่             
หรือ เท่ากนัค่าอ่ืนๆจะใช ้ `%f'      
 
ซ่ึงสามารถดดัแปลงไดด้งัน้ี 
`-'  
Left-justify the result in the field. Normally the result is right-justified.  
`+'  
Always include a plus or minus sign in the result.  
` '  
If the result doesn't start with a plus or minus sign, prefix it with a space instead. Since the `+' flag 
ensures that the result includes a sign, this flag is ignored if you supply both of them.  
`#'  



Specifies that the result should always include a decimal point, even if no digits follow it. For the 
`%g' and `%G' conversions, this also forces trailing zeros after the decimal point to be left in 
place where they would otherwise be removed.  
`0'  
Pad the field with zeros instead of spaces; the zeros are placed after any sign. This flag is ignored 
if the `-' flag is also specified.  
 
 
Other Output Conversions 
 อธิบายถึงส่วนต่างๆ ท่ีใชใ้น printf  
 
`%c'     เป็นลกัษณะเด่ียว  
 

  printf ("%c%c%c%c%c", "h", "e", "l", "l", "o"); 

 
 
`%s'     string  (ตวัอกัษร) 
 

printf ("%3s%-6s", "no", "where"); 

 
 
 
Formatted Input 
 Octave  จะแบ่งเป็น scanf, fscanf และ  sscanf 
 
Built-in Function: [val, count] = fscanf (fid, template, size)  
Built-in Function: [v1, v2, ..., count] = fscanf (fid, template, "C")  
 
 
 
 



จ านวนข้อมูลทีอ่่านขึน้อยู่กบั Inf 
Inf  
Read as much as possible, returning a column vector.  
nr  
Read up to nr elements, returning a column vector.  
 
 
[nr, Inf]  
Read as much as possible, returning a matrix with nr rows. If the number of elements read is not 
an exact multiple of nr, the last column is padded with zeros.  
[nr, nc]  
Read up to nr * nc elements, returning a matrix with nr rows. If the number of elements read is 
not an exact multiple of nr, the last column is padded with zeros. 
 
 

Built-in Function: [val, count] = sscanf (string, template, size)  
Built-in Function: [v1, v2, ..., count] = sscanf (string, template, "C")  
 
 
 
Input Conversion Syntax 
 scanf รูปแบบของ    โดยปกติแลว้จะมีรูปแบบท่ีกวา้ง และท างานไดห้ลากหลาย โดยจะเร่ิม
ใชพ้ร้อมกบั `%' รูปแบบทัว่ไปของ scanf  คือ  
 

% flags width type conversion 

 
 
 
 
 
 



 
 
 

String Input Conversions 
การแปลงส่ิงท่ีน าเขา้ขอ้ความ   ส่วนน้ีอา้งถึง scanf   การแปลงส่ิงท่ีน าเขา้ส าหรับการอ่าน

ขอ้ความและค่าตวัอกัษร %s  และ   %c 
 %c มนัจบัคู่ท่ีก  าหนดจ านวนของตวัอกัษรง่ายท่ีสุดเสมอ  ค่ามากสุดจะข้ึนอยูก่บัลกัษณะ
ของการอ่าน   ถา้คุณไม่เจาะจงค่าสูงสุด default จะเท่ากบั 1  
 %s   การแปลงจบัคู่ขอ้ความของ  nonwhitespace  ตวัอกัษรมนัขา้มและ discards อกัษรยอ่ 
whitespace หลงัจากการไดอ่้านบางส่ิงส าหรับ ตวัอยา่ง  

   hello, world 

 
ส าหรับการแปลง `%10c' กลายเป็น " hello, wo"  แต่การอ่านส่ิงท่ีน าเขา้ท่ีเหมือนกบัการแปลง 
`%10s' กลายเป็น "hello" 
 

Binary I/O 
 Oct e  สามารถอ่านและเขียนขอ้มูลไบนาร่ี ใชห้นา้ท่ี fread และ  fwrite ซ่ึงจะท างาน
เหมือนกบัฟังกช์นัในภาษา av C  สามารถท่ีจะท างานอยา่งอตัโนมติัแลกค าสั่งของขอ้มูลจ านวนเตม็ 
และแปลง ths ท่ีสนบัสนุน floating  รูปแบบท่ีเหมือนขอ้มูลท่ีอ่าน 
 

Built-in Function: [val, count] = fread (fid, size, precision, skip, arch)  
Read binary data of type precision from the specified file ID fid.  

The optional argument size specifies the amount of data to read and may be one of  

Inf  
Read as much as possible, returning a column vector.  
nr  
Read up to nr elements, returning a column vector.  
[nr, Inf]  
Read as much as possible, returning a matrix with nr rows. If the number of elements read is not 
an exact multiple of nr, the last column is padded with zeros.  



[nr, nc]  
Read up to nr * nc elements, returning a matrix with nr rows. If the number of elements read is 
not an exact multiple of nr, the last column is padded with zeros.  

If size is omitted, a value of Inf is assumed.  

The optional argument precision is a string specifying the type of data to read and may 
be one of  

"char"  
"char*1"  
"integer*1"  
"int8"  
Single character.  
"signed char"  
"schar"  
Signed character.  
"unsigned char"  
"uchar"  
"uint8"  
Unsigned character.  
"short"  
Short integer.  
"unsigned short"  
"ushort"  
Unsigned short integer.  
"int"  
Integer.  
"unsigned int"  
"uint"  
Unsigned integer.  
"long"  
Long integer.  



"unsigned long"  
"ulong"  
Unsigned long integer.  
"float"  
"float32"  
"real*4"  
Single precision float.  
"double"  
"float64"  
"real*8"  
Double precision float.  
"integer*2"  
"int16"  
Two byte signed integer.  
"integer*4"  
"int32"  
Four byte signed integer.  
"uint16"  
Two byte unsigned integer.  
"uint32"  
Four byte unsigned integer.  

The default precision is "uchar".  

The optional argument skip specifies the number of bytes to skip after each element is 
read. If it is not specified, a value of 0 is assumed.  

The optional argument arch is a string specifying the data format for the file. Valid 
values are  

"native"  
The format of the current machine.  
"ieee-be"  



IEEE big endian.  
"ieee-le"  
IEEE little endian.  
"vaxd"  
VAX D floating format.  
"vaxg"  
VAX G floating format.  
"cray"  
Cray floating format.  

Conversions are currently only supported for "ieee-be" and "ieee-le" formats.  

The data read from the file is returned in val, and the number of values read is returned in 
count  

Built-in Function: count = fwrite (fid, data, precision, skip, arch) 
 การเขียนขอ้มูลท่ีอยูใ่นแบบฟอร์มไบนาร่ี ของ ความเท่ียงตรงพิมพท่ี์เจาะจงแฟ้ม ID fid  
การคืนกลบัของค่าจ านวนมาก  successfully เขียนท่ีแฟ้ม   
 ขอ้มูลการอภิปรายคือแม่แบบ ของ ค่าท่ีเขียนท่ีแฟ้มค่าท่ีถูกขยายอยูใ่นค าสั่งคอลมัน์ใหญ่ 
 precision, skip, and arch คือขอ้ก าหนดเพิ่มเติม และถูกอธิบายเหมือนอา้งถึงส าหรับ fread  
พฤติกรรมของ fwrite ท่ีไม่ถูกก าหนด ถา้ค่าอยูใ่นขอ้มูลใหญ่เกินไป จะท าใหค้วามเท่ียงตรงเปล่ียน 
 
End-of-file and Error  
Built-in Function: feof (fid)  
 ถา้เง่ือนไขเป็นแบบ end-of-file  จะคืนค่า 1 นอกจากนั้นจะเป็น 0  
 

Built-in Function: ferror (fid) 
 ถา้เง่ือนไข error จะคืนค่า 1 นอกจากนั้นจะเป็น 0 
 

Built-in Function: freport () 
 ถา้รายช่ือแฟ้มของตวัไหนเปิด และไม่วา่จะเปิดส าหรับการอ่าน การเขียน หรือทั้งคู่ เช่น 
 



  

freport () 
 
     -|  number  mode  name 
     -|  
     -|       0     r  stdin 
     -|       1     w  stdout 
     -|       2     w  stderr 
     -|       3     r  myfile 

 
 
 

File Positioning 
 3 ฟังกช์นัท่ีเป็นตวัแปรส าหรับการตั้งค่า และก าหนด ต าแหน่ง ของตวัช้ีแฟ้มส าหรับแฟ้มท่ี
ให ้ 
Built-in Function: ftell (fid)  
 การคืนกลบัต าแหน่งของ ตวัช้ีแฟ้มนบัแต่ตวัอกัษรจ านวนมาก การเร่ิมตน้ของแฟ้ม fid  
 

Built-in Function: fseek (fid, offset, origin)  
 การวางตวัแฟ้มท่ีตั้งใดๆ ภายในแฟ้ม fid ตวัช้ีถูกต าแหน่ง offset  ซ่ึงมาจากจุดก าเนิด 
เป็นไปไดท่ี้ตวัแปรอาจถูกก าหนดมาก่อน SEEK_CUR (current position), SEEK_SET (beginning), 
or SEEK_END (end of file)    
 
Built-in Variable: SEEK_SET  
Built-in Variable: SEEK_CUR  
Built-in Variable: SEEK_END  
 
ตวัแปรเหล่าน้ีอาจจะถูกใชเ้หมือนขอ้ก าหนดเพิ่มเติมการอภิปรายทั้ง 3 อยา่ง ส าหรับหนา้ท่ีของ 
fseek 
 
 
 



Plotting 
 ทั้งหมดของ Octave plotting หนา้ท่ีใช ้gnuplot  เพื่อท่ีจะควบคุมกราฟฟิคตามความเป็นจริง 
มีระดบัต ่า  2  ระดบัท างาน gplot และ  gsplot นั้น  เกือบจะอยา่งแน่นอนเหมือนกบั ฟังกช์นั gnuplot   
plot และ  splot  จ านวนของระดบัท่ีสูงกวา่ ฟังกช์นั  plotting  อ่ืนๆ กราฟฟิคท่ีคน้พบใน matlab 
ระดบัสูงกวา่เหล่าน้ีท างานถูกเพิ่มทั้งหมดอยูใ่นขอ้ตกลง ของระดบัต ่า 2 ระดบั  ของฟังกช์นัplotting   

 
Generate a 2-dimensional plot 

 The ranges, using, title, and style คือขอ้ก าหนดเพิ่มเติมและ  using, title, and style 
ปรากฏอยูใ่นค าสั่งใดๆ หลงัจากเคร่ืองแสดง  เม่ือคุณตอ้งการ plot หลายๆ คร้ังโดยใชค้  าสั่งเดียว เรา
จะใช ้ranges  
 

[ x_lo : x_up ] [ y_lo : y_up ] 

 
 
Function File: plot (args)  
This function produces two-dimensional plots. Many different combinations of arguments are 
possible. The simplest form is  

  plot (y) 

where the argument is taken as the set of y coordinates and the x coordinates are taken to 
be the indices of the elements, starting with 1.  

If more than one argument is given, they are interpreted as  

  plot (x, y, fmt ...) 

where y and fmt are optional, and any number of argument sets may appear. The x and y 
values are interpreted as follows:  

If a single data argument is supplied, it is taken as the set of y coordinates and the x 
coordinates are taken to be the indices of the elements, starting with 1.  



If the first argument is a vector and the second is a matrix, the the vector is plotted versus the 
columns (or rows) of the matrix. (using whichever combination matches, with columns tried 
first.)  
If the first argument is a matrix and the second is a vector, the the columns (or rows) of the 
matrix are plotted versus the vector. (using whichever combination matches, with columns 
tried first.)  
If both arguments are vectors, the elements of y are plotted versus the elements of x.  
If both arguments are matrices, the columns of y are plotted versus the columns of x. In this 
case, both matrices must have the same number of rows and columns and no attempt is 
made to transpose the arguments to make the number of rows match.  

If both arguments are scalars, a single point is plotted.  

If the fmt argument is supplied, it is interpreted as follows. If fmt is missing, the default 
gnuplot line style is assumed.  

`-'  
Set lines plot style (default).  
`.'  
Set dots plot style.  
`@'  
Set points plot style.  
`-@'  
Set linespoints plot style.  
`^'  
Set impulses plot style.  
`L'  
Set steps plot style.  
`n'  
Interpreted as the plot color if n is an integer in the range 1 to 6.  
`nm'  
If nm is a two digit integer and m is an integer in the range 1 to 6, m is interpreted as the point 
style. This is only valid in combination with the @ or -@ specifiers.  



`c'  
If c is one of "r", "g", "b", "m", "c", or "w", it is interpreted as the plot color (red, green, blue, 
magenta, cyan, or white).  
`";title;"'  
Here "title" is the label for the key.  
`+'  
`*'  
`o'  
`x'  
Used in combination with the points or linespoints styles, set the point style.  

The color line styles have the following meanings on terminals that support color.  

  

Number  Gnuplot colors  (lines)points style 
  1       red                   * 
  2       green                 + 
  3       blue                  o 
  4       magenta               x 
  5       cyan                house 
  6       brown            there exists 

The fmt argument can also be used to assign key titles. To do so, include the desired title 
between semi-colons after the formatting sequence described above, e.g. "+3;Key Title;" 
Note that the last semi-colon is required and will generate an error if it is left out.  

Here are some plot examples:  

  plot (x, y, "@12", x, y2, x, y3, "4", x, y4, "+") 

This command will plot y with points of type 2 (displayed as `+') and color 1 (red), y2 
with lines, y3 with lines of color 4 (magenta) and y4 with points displayed as `+'.  

  plot (b, "*") 



This command will plot the data in the variable b will be plotted with points displayed as 
`*'.  

  
t = 0:0.1:6.3; 
plot (t, cos(t), "-;cos(t);", t, sin(t), "+3;sin(t);"); 

This will plot the cosine and sine functions and label them accordingly in the key.  

 
 

Function File: axis (limits)  
 ก าหนดแกนส าหรับ plots    
 เลือก vector มา 2 ,4 หรือ 6 vector คร้ังท่ี 1 และ 2 จะเจาะจงท่ีขีดจ ากดับนและล่างของแกน 
x  คร้ังท่ี 3 , 4 ส าหรับแกน y  คร้ังท่ี 5 ,6 ส าหรับแกน  z  ถา้คุณเร่ิม plot  บางคร้ังคุณตอ้งการ replot 
ก่อนจึงจะไดผ้ล 
คุณสามารถไดส่ิ้งน้ีท่ีจะเกิดข้ึนโดยอตัโนมติัโดยการตั้งค่าตวัแปรท่ีอยูภ่ายใน  automatic_replot ท่ี
ค่าไม่เท่ากบั  0  

  axis ([1, 2, 3, 4], "square"); 

forces a square aspect ratio, and  

  axis ("labely", "tic"); 

turns tic marks on for all axes and tic mark labels on for the y-axis only.  

The following options control the aspect ratio of the axes.  

"square"  
Force a square aspect ratio.  
"equal"  
Force x distance to equal y-distance.  
"normal"  
Restore the balance.  



The following options control the way axis limits are interpreted.  

"auto"  
Set the specified axes to have nice limits around the data or all if no axes are specified.  
"manual"  
Fix the current axes limits.  
"tight"  
Fix axes to the limits of the data (not implemented).  

The option "image" is equivalent to "tight" and "equal".  

The following options affect the appearance of tic marks.  

"on"  
Turn tic marks and labels on for all axes.  
"off"  
Turn tic marks off for all axes.  
"tic[xyz]"  
Turn tic marks on for all axes, or turn them on for the specified axes and off for the remainder.  
"label[xyz]"  
Turn tic labels on for all axes, or turn them on for the specified axes and off for the remainder.  
"nolabel"  
Turn tic labels off for all axes.  
Note, if there are no tic marks for an axis, there can be no labels.  

The following options affect the direction of increasing values on the axes.  

"ij"  
Reverse y-axis, so lower values are nearer the top.  
"xy"  
Restore y-axis, so higher values are nearer the top.  

  
Specialized Two-Dimention Plots 
Function File: contour (z, n)  



Function File: contour (x, y, z, n)  
Make a contour plot of the three-dimensional surface described by z. Someone needs to improve 
gnuplot's contour routines before this will be very useful.  
 
 

Function File: loglog (args)  
Make a two-dimensional plot using log scales for both axes. See the description of plot for a 
description of the arguments that loglog will accept.  
Function File: polar (theta, rho, fmt)  
Make a two-dimensional plot given polar the coordinates theta and rho.  
The optional third argument specifies the line type 
Function File: semilogx (args)  
Make a two-dimensional plot using a log scale for the x axis. See the description of plot for a 
description of the arguments that semilogx will accept.  
Function File: semilogy (args)  
Make a two-dimensional plot using a log scale for the y axis. See the description of plot for a 
description of the arguments that semilogy will accept.  

 
Plot Annotations  
Function File: grid (arg)  
For two-dimensional plotting, force the display of a grid on the plot. The argument may be either 
"on" or "off". If it is omitted, "on" is assumed.  
Function File: title (string)  
Specify a title for a plot. If you already have a plot displayed, use the command replot to redisplay 
it with the new title.  
Function File: bottom_title (string)  
See top_title.  
Function File: xlabel (string)  
Function File: ylabel (string)  

Function File: zlabel (string)  



Specify x, y, and z axis labels for the plot. If you already have a plot displayed, use the command 
replot to redisplay it with the new labels. 
 
Multiple Plots on One Page  
 ฟังกช์นัทั้งหมดตอ้งการ gnuplot  ใน เวอร์ชนั ท่ีสนบัสนุน ลกัษณะท่ี plot ไดห้ลายค่า 
 

Function File: mplot (x, y)  
Function File: mplot (x, y, fmt)  
Function File: oneplot ()  
If in multiplot mode, switches to single plot mode.  
Function File: plot_border (...)  
Multiple arguments allowed to specify the sides on which the border is shown. Allowed 
arguments include:  
"blank"  
No borders displayed.  
"all"  
All borders displayed  
"north"  
North Border  
"south"  
South Border  
"east"  
East Border  
"west"  
West Border  

Function File: subplot (rows, cols, index)  
Function File: subplot (rcn)  
ก าหนดค่า gnuplot ใน multiplotโหมดและ plots อยูใ่นท่ีตั้งใหโ้ดยดชันีตวัแปรครอบคลุม
ทัว่_multiplot_scale_จะเป็น vector 2ค่า คร้ังแรกใหเ้ท่ากบั xsize และคร้ังท่ี 2 เท่ากบั ysize 

Input:  



rows  
Number of rows in subplot grid.  
columns  
Number of columns in subplot grid.  
index  
Index of subplot where to make the next plot.  
มีเหตุผลเดียวท่ีสนบัสนุน เม่ือมนัมีค่าของตวัเลขเป็น 3 หลกั โดย 1 เป็น แถว 2 เป็นหลกั และ 3 เป็น 
ค่าในการ plot    เช่นตวัอยา่ง จะ plot แบบ 4 และ 2 กริด ๆไดด้งัน้ี 
 
 

  

+-----+-----+-----+-----+ 
|  1  |  2  |  3  |  4  | 
+-----+-----+-----+-----+ 
|  5  |  6  |  7  |  8  | 
+-----+-----+-----+-----+ 

 

Function File: top_title (string)  

Function File: bottom_title (string)  
Makes a title with text string at the top (bottom) of the plot.  
 

Interaction with   gnuplot 
 Built-in Variable: gnuplot_binary 
ช่ือโปรแกรม ท ารายการโดยท าสั่ง plot ค่าท่ีผดิพลาดคือ gnuplot  
Built-in Variable: gnuplot_has_frames 
 ถา้ค่าของตวัแปรไม่เท่ากบั 0 Octave จะสมมติคุณก๊อปป้ี gnuplot ไดส้นบัสนุนส าหรับ
หลายเฟรมท่ีถูกรวมถึงอยูใ่นรุ่นท่ี 3.6 beta   
 เม่ือเร็วๆ น้ี มนัคือค่าแรก determined โดยแกไ้ขแต่มนัสามารถเป็นเปล่ียนอยูใ่นสคริปตก์าร
เร่ิมตน้ของคุนหรือ ค าสั่งในกรณีท่ีแกไ้ข  หรือถา้คุณเปล่ียน gnuplot ในการติดตั้ง 
 

Built-in Function: graw (string)  
Send string directly to gnuplot subprocess.  



Built-in Variable: gnuplot_command_plot  
Built-in Variable: gnuplot_command_replot  
Built-in Variable: gnuplot_command_splot  
Built-in Variable: gnuplot_command_using  
Built-in Variable: gnuplot_command_with  
Built-in Variable: gnuplot_command_axes  
Built-in Variable: gnuplot_command_title  
Built-in Variable: gnuplot_command_end 
 
 
การคืนค่าปัจจุบันของ seed 
Loadable Function: randn (x)  
Loadable Function: randn (n, m)  
Loadable Function: randn ("seed", x)  
 
Matrixจะกลบัคืนโดยการสุ่มแบบปกติ ค่าจะถูกจดัการเหมือนกบัค่าท่ีเห็น ในตอนน้ีคุณสามารถจดั 
seed ส าหรับจ านวนโดยการสุมตวัเลขโดยใชรู้ปแบบ 

  randn ("seed", x) 

เม่ือ x เป็นค่าตวัเลขเมื่อใช้ 

  randn ("seed") 

randn จะคืนค่าปัจจุบนัของ seed 
rand และ randnเป็นการแบ่งแยกโดย 

  

rand ("seed", 13); 
randn ("seed", 13); 
u = rand (100, 1); 
n = randn (100, 1); 

and  

  
rand ("seed", 13); 
randn ("seed", 13); 



u = zeros (100, 1); 
n = zeros (100, 1); 
for i = 1:100 
  u(i) = rand (); 
  n(i) = randn (); 
end 

ผลลพัธ์จะเท่ากนั 
ตามปกติ rand และ randn จะรับค่า seed จากระบบนาฬิกา เพื่อท่ีผลท่ีตามกนัมาของจ านวนโดยการ
สุ่มไม่เป็นของเหมือนกนัแต่ละเวลาซ่ึงคุณ run octave แลว้ ถา้คุณความจ าเป็นส าหรับเพื่อจ าลองผล
ท่ีตามกนัมาของจ านวนพอดี คุณสามารถจดัseedต่อค่าซ่ึงเจาะจง.   
ถา้มนัถูกเรียกไม่มี argument, rand และrandn ปัจจยัส าคญัเด่ียวการกลบัคืนของผลท่ีตามกนัมาโดย
การสุ่ม.  
Function File: randperm (n)  
เวกเตอร์แถวการกลบัคืนการเปล่ียนล าดบัโดยการสุ่มของจ านวนเตม็ตั้งแต่ 1 ถึงn . 
Built-in Function: diag (v, k)  
แม่แบบท่ีทแยงมุมกบัเวกเตอร์v บนแถวทแยงk .argumentท่ีสองในการเลือก. ถา้มนัเป็นประโยชน์
,เวกเตอร์ถูกวางบนk-th super-diagonal . ถา้มนัท่ีเป็นลบ,มนัถูกวางบน-k-th sub-diagonal . ค่าการ
ผดิสัญญาเก่ียวกบัk เป็น 0 ,และเวกเตอร์ถูกวางบนแถวทแยงซ่ึงส าคญั. ส าหรับตวัอยา่ง,.  

diag ([1, 2, 3], 1) 
     =>  0  1  0  0 
         0  0  2  0 
         0  0  0  3 
         0  0  0  0 

หนา้ท่ีlinspace และlogspace ท ามนัอยา่งง่ายมากเพื่อสร้างเวกเตอร์ดว้ยอยา่งราบเรียบหรือ
logarithmical .  
 
 
 
 

Built-in Function: linspace (base, limit, n)  



เวกเตอร์แถวการกลบัคืนกบัn linearly เวน้ช่องปัจจยัส าคญัระหวา่งฐานและขอบเขต. จ  านวนปัจจยั
ส าคญั,n ,ตอ้งใหญ่กวา่ 1 ฐานและขอบเขตรวมอยูแ่ลว้ในขอบเขตเสมอ. ถา้ฐานยิง่ใหญ่กวา่ขอบเขต
,ปัจจยัส าคญัถูกเก็บในการลดค าสั่ง. . ถา้จ  านวนจุดไม่ถูกระบุ,ค่าของ 100 ถูกใช.้  
 linspace หนา้ท่ีเวกเตอร์แถวการกลบัคืนเสมอ. 
Function File: logspace (base, limit, n)  
คลา้ยคลึงกนัต่อlinspace ยกเวน้ซ่ึงค่าเป็นlogarithmically เวน้ช่องตั้งแต่10base ถึง10limit .  
ถา้ขอบเขตเท่ากบัpi ,จุดอยูร่ะหวา่ง10base และpi ,ไม่10base และ10pi .เพื่อจะเป็นเขา้กนัไดก้บั
MATLABซ่ึงตรงกนัหนา้ท่ี.  
Built-in Variable: warn_neg_dim_as_zero  
ถา้ค่าเก่ียวกบัwarn_neg_dim_as_zero เป็นค าเตือน nonzero ,print ส าหรับส่ิงท่ีเหมือนกนัการ
แสดงออก.  

  eye (-1) 

ค่าเป็น 0 . 
Built-in Variable: warn_imag_to_real  
ถา้ค่าเก่ียวกบัwarn_imag_to_real เป็นnonzero . ค าเตือนถูกพิมพส์ าหรับการเปล่ียนแปลงซ่ึงใหเ้ห็น
ของจ านวนซบัซอ้นต่อจ านวนจริง เม่ือค่าเป็น 0 
 

Arithmetic  
1. Utility Functions 
หนา้ท่ีซ่ึงตามมาเป็นพร้อมส าหรับการท างานกบัจ านวนเชิงซอ้น. แต่จะคาดวา่เป็นargumentเด่ียว .
ค  าสั่ง ประยกุตห์นา้ท่ีซ่ึงมอบใหไ้วต่้อแต่ละปัจจยัส าคญัของmatrix 
Mapping Function: ceil (x)  
คืนจ านวนเตม็เล็กสุดไม่นอ้ยกวา่x. ถา้เอก็ซ์ซบัซอ้น. return ceil (real (x)) + ceil (imag (x)) * I.  
Mapping Function: exp (x)  
ค านวณexponential ของx. เพื่อค านวณmatrixexponential . 
Mapping Function: fix (x)  
ใหเ้อก็ซ์ไปยงัศูนย.์ ถา้เอก็ซ์ซบัซอ้น return fix (real (x)) + fix (imag (x)) * I.  
. Mapping Function: floor (x)  
คืนจ านวนเตม็ใหญ่สุดไม่ยิง่ใหญ่กวา่x. ถา้เอก็ซ์เป็นจ านวนเชิงซอ้น., return floor (real (x)) + floor 
(imag (x)) * I.  
Mapping Function: gcd (x, ...)  



ค านวณตวัหารสามญัซ่ึงใหญ่สุดของปัจจยัส าคญัของเอก็ซ์,หรือรายการของทั้งหมดargument. เช่น
ตวัอยา่ง 

gcd (a1, ..., ak) 

เหมือนกบั 
gcd ([a1, ..., ak]) 
ค่ากลบัท่ีสองซ่ึงสิทธิในการเลือก,v บรรจุนัน่ส่ิงนั้นเวกเตอร์จ านวนเตม็.  
..  

g = v(1) * a(k) + ... + v(k) * a(k) 

Mapping Function: lcm (x, ...)  
ค านวณผลคูณสามญัซ่ึงส่วนใหญ่ของปัจจยัส าคญัปัจจยัส าคญัของเอก็ซ์,หรือรายการของทั้งหมด
argument. เช่นตวัอยา่ง 

lcm (a1, ..., ak) 

Mapping Function: log (x)  
ค านวณเลขลอกอริทึมโดยธรรมชาติส าหรับแต่ละปัจจยัส าคญัของx. เพื่อค านวณmatrixเลขลอกอริ
ทึม,.  
 
Mapping Function: log10 (x)  
ค านวณbase-10 เลขลอกอริทึมส าหรับแต่ละปัจจยัส าคญัของเอก็ซ์.  
Mapping Function: log2 (x)  
Mapping Function: [f, e] log2 (x)  
ค านวณbase-2 เลขลอกอริทึมเก่ียวกบัx. กบัoutput  returns f and e such that 1/2 <= abs(f) < 1 and x 
= f * 2^e.  
Mapping Function: max (x, y)  
Mapping Function: [w, iw] = max (x)  
ส าหรับเวกเตอร์argument,คืนค่าสูงท่ีสุด. ส าหรับmatrix argument. คืนค่าสูงท่ีสุดจากแต่ละหลกั  
เช่นเวกเตอร์แถว. ส าหรับสองmatrices (หรือmatrixและscalar ),คืนpair-wise ค่าสูงสุด. ดงันั้น,.  
max (max (x)) 
คืนปัจจยัส าคญัใหญ่สุดของเอก็ซ์,และ.  

max (2:5, pi) 
    =>  3.1416  3.1416  4.0000  5.0000 

เปรียบเทียบแต่ละปัจจยัส าคญัของขอบเขต 2 : 5 กบัpi ,และเวกเตอร์แถวการกลบัคืนของค่าสูงท่ีสุด.  



ส าหรับจ านวนเชิงซอ้น argument,ขนาดของปัจจยัส าคญัถูกใชส้ าหรับการเปรียบเทียบ.  
ถา้เรียกกบัอินพุทหน่ึงและการโตเ้ถียงสองส่ิงท่ีออกมา,max คืนดชันีแรกของค่าสูงสุดv ดว้ย.  
[x, ix] = max ([1, 3, 5, 2, 5]) 
    =>  x = 5 
        ix = 3 
Function File: nextpow2 (x)  
ถา้เอก็ซ์เป็นscalar ,คืนจ านวนเตม็แรกn นัน่ส่ิงนั้น. 2^n >= abs (x).  

ถา้ x เป็น ค่าตวัเลข, return nextpow2 (length (x)).  

Mapping Function: pow2 (x)  
Mapping Function: pow2 (f, e)  
ดว้ยargumentหน่ึง,ค านวณ 2 . เอก็ซ์ ส าหรับแต่ละปัจจยัส าคญัเก่ียวกบัx. กบัสองargument. returns 
f .* (2 .^ e).  

Mapping Function: rem (x, y)  
คืนส่ิงท่ีเหลืออยูข่อง x/ y ,ค านวณก าลงัใชก้ารแสดงออก.  

x - y .* fix (x ./ y) 

ขอ้ความผดิถูกพิมพถ์า้มิติของargumentไม่เห็นดว้ย,หรือถา้เพียงของargumentเป็นจ านวนเชิงซอ้น.  
Mapping Function: round (x)  
คืนจ านวนเตม็ใกลต่้อx. ถา้เอก็ซ์เป็นจ านวนเชิงซอ้น. return round (real (x)) + round (imag (x)) * I.  
Mapping Function: sign (x)  
ค านวณsignum  

           -1, x < 0; 
sign (x) =  0, x = 0; 
            1, x > 0. 

Mapping Function: sqrt (x)  
ค านวณรากสองของx. ถา้เอก็ซ์ท่ีเป็นลบ,จ านวนเชิงซอ้นผลลพัทถู์กคืน. การค านวณmatrixรากท่ี
สอง.  
2 . Complex Arithmetic  
หนา้ท่ีซ่ึงตามมาเป็นพร้อมส าหรับการท างานกบัจ านวนเชิงซอ้นจ านวน. แต่ละค่าเด่ียว 
Mapping Function: abs (z)  
ใชห้าขนาดโดย , defined as |z| = sqrt (x^2 + y^2). เช่น 



abs (3 + 4i) 
     => 5 

Mapping Function: arg (z)  
Mapping Function: angle (z)  
ใชห้ามุมโดย as theta = atan (y/x). เช่น 

arg (3 + 4i) 
     => 0.92730 

 

Mapping Function: conj (z)  
ใชห้าconjugate conj (z) = x - iy. 
Mapping Function: imag (z)  
ใชห้าจ านวนจินตภาพเม่ือ z เท่ากบัจ านวนจริง 
Mapping Function: real (z)  
ใชห้าค่าจริงของ z  
 
3.  Trigonometry  

Mapping Function: sin (x)  
ใชห้าค่า sine x 
Mapping Function: cos (x)  
ใชห้าค่า cosine x.  
Mapping Function: tan (z)  
ใชห้าค่า tanget x.  
Mapping Function: sec (x)  
ใชห้าค่า secant  x.  
Mapping Function: csc (x)  
ใชห้าค่า cosecant  x.  
Mapping Function: cot (x)  
ใชห้าค่า cotangent  x.  
Mapping Function: asin (x)  
ใชห้ามุม sine x.  
Mapping Function: acos (x)  



ใชห้ามุม cosine  x.  
Mapping Function: atan (x)  
ใชห้ามุม tangent  x.  
Mapping Function: asec (x)  
ใชห้ามุม  secant x.  
Mapping Function: acsc (x)  
ใชห้ามุม cosecant x.  
Mapping Function: acot (x)  
ใชห้ามุม cotangent  x.  
Mapping Function: sinh (x)  
ใชห้า hyperbolic sin x.  
Mapping Function: cosh (x)  
ใชห้า hyperbolic cosine  x.  
Mapping Function: tanh (x)  
ใชห้า hyperbolic tangent x.  
Mapping Function: sech (x)  
ใชห้า hyperbolic secant  x.  
Mapping Function: csch (x)  
ใชห้า hyperbolic cosecant x.  
Mapping Function: coth (x)  
ใชห้า hyperbolic cotangent x.  
Mapping Function: asinh (x)  
ใชห้ามุม  hyperbolic sine x.  
Mapping Function: acosh (x)  
ใชห้ามุม  hyperbolic cosine  x.  
 
 

Mapping Function: atanh (x)  
ใชห้ามุม  hyperbolic tanget  x.  
Mapping Function: asech (x)  
ใชห้ามุม  hyperbolic secant x.  



Mapping Function: acsch (x)  
ใชห้ามุม  hyperbolic cosecant  x.  
Mapping Function: acoth (x)  
ใชห้ามุม  hyperbolic cotangent  x.  
19.5 Special Functions  

Mapping Function: bincoeff (n, k)  
ใชห้าค่า binomial coefficient of n and k, โดย   

/   \ 
 | n |    n (n-1) (n-2) ... (n-k+1) 
 |   |  = ------------------------- 
 | k |               k! 
 \   / 

 
Mapping Function: erf (z)  
ใชห้าค่า error function                          z 
                        / 
 
erf (z) = (2/sqrt (pi)) | e^(-t^2) dt 
                        / 
                     t=0 
 

Function File: cross (x, y)  
 
ใชห้า cross product ของ vector 
cross ([1,1,0], [0,1,1]) 
=> [ 1; -1; 1 ] 
 
 Coordinate Transformations  

Function File: [theta, r] = cart2pol (x, y)  

Function File: [theta, r, z] = cart2pol (x, y, z)  
ใชห้าความสัมพนัธ์ระหวา่ง พิกดัทรงกระบอกกบัแกน x,y 



Function File: [x, y] = pol2cart (theta, r)  

Function File: [x, y, z] = pol2cart (theta, r, z)  
ใชห้าความสัมพนัธ์ระหวา่งแกน x,yกบั พิกดัทรงกระบอก 
Function File: [theta, phi, r] = cart2sph (x, y, z)  
ใชห้าความสัมพนัธ์ระหวา่ง พิกดัทรงกระบอกกบัพิกดัทรงกลม 
Function File: [x, y, z] = sph2cart (theta, phi, r)  
ใชห้าความสัมพนัธ์ระหวา่งพิกดัทรงกลมกบัพิกดัทรงกระบอก 
 Mathematical Constants  
Built-in Variable: I  
Built-in Variable: J  
Built-in Variable: i  
Built-in Variable: j  

เป็นค่ารากท่ีสองของ -1 

Built-in Variable: pi  
อตัราส่วนของเส้นรอบวงของวงกลมต่อเส้นผา่ศูนยก์ลางของมนั. ภายใน,pi ถูกค านวณโดย 
`4.0 * atan (1.0)'.  
Built-in Variable: e  
ค่า log ฐานธรรมชาติ log(e) = 1 
 
 Linear Algebra  

1. Basic Matrix Functions  
Loadable Function: aa = balance (a, opt)  
Loadable Function: [dd, aa] = balance (a, opt)  
Loadable Function: [cc, dd, aa, bb] = balance (a, b, opt)  
[dd, aa] = balance (a) returns aa = dd \ a * dd. aaเป็นmatrixของแถวและหลกัเท่ากนัอยา่งในขนาด.
และ dd = p * d, การเปล่ียนล าดบัmatrixและd เป็นmatrixท่ีทแยงมุมของก าลงัสอง น่ีอนุญาติ
equilibration เพื่อถูกค านวณไม่มีroundoff . ผลลพัทเ์ก่ียวกบัeigenvalue การค านวณถูกท าใหดี้ข้ึน
ใกลส้มดุลอนัดบัแรกอยา่งเป็นแบบอยา่ง .  
[cc, dd, aa, bb] = balance (a, b) returns aa = cc*a*dd and bb = cc*b*dd) 
ท่ีaa และbb มีnon-zero ปัจจยัส าคญัของอยา่งใกลเ้คียงขนาดซ่ึงเหมือนกนั. และcc และdd ถูก
เรียงล าดบัแถวทแยงmatrices เช่นในdd ส าหรับเก่ียวกบัพีชคณิตeigenvalue ปัญหา.  



igenvalue ก าลงัท าใหท้างเลือกสมดุลopt ถูกเลือกอยา่งท่ีติดตาม: 
"N", "n"  
ไม่มีก าลงัสมดุล;argumentคดัลอก,การแปรสภาพ(s )เร่ิมตน้เอกลกัษณ์.  
 .. "P", "p"  
เรียงล าดบัargument(s )เพื่อแยกออกeigenvalues ท่ีไหนเป็นไปได.้  
"S", "s"  
สเกลเพื่อท าใหค้วามแม่นย  าดีข้ึนของค านวณแลว้eigenvalues .  
"B", "b"  
เรียงล าดบัและสเกล,ในซ่ึงท่ีออกค าสั่ง. Rows/columns ของ(และb )ซ่ึงถูกแยกออกโดยการเปล่ียน
ล าดบัไม่มี.  
น่ีเป็นความประพฤติการผิดสัญญา.  
เก่ียวกบัพีชคณิตeigenvalue ท าใหพ้วกเราสมดุลLAPACKมาตรฐานงานประจ า.  
Function File: cond (a)  
ค านวณ(two-norm )ก าหนดเง่ือนไขจ านวนmatrix. cond ()เป็นnorm (a) * norm (inv (a)), 
Loadable Function: [d, rcond] = det (a)  
ใชค้  านวนหา det 
Function File: dot (x, y)  
ใชค้  านวนหา dot product ของ2เวคเตอร์ 
Loadable Function: [x, rcond] = inv (a)  

Loadable Function: [x, rcond] = inverse (a)  
ใชห้า inverse ของmatrix 2 matrix 
2.  Matrix Factorizations  
Loadable Function: chol (a)  
ค านวณCholesky factor,r ,ของsymmetric matrixซ่ึงแน่นอนซ่ึงเป็นประโยชน์ 

r' * r = a. 

Loadable Function: h = hess (a)  
Loadable Function: [p, h] = hess (a)  
ค านวณHessenberg ของmatrix.  
 
3.  Functions of a Matrix  
Loadable Function: expm (a)  



exponential ของmatrix,นิยามวา่คืออนุกรมอนนัตข์อง taylor 

expm(a) = I + a + a^2/2! + a^3/3! + ... 

Function File: logm (a)  
 
ค านวณmatrixเลขลอกอริทึมของmatrixจตุัรัส.  
1. Nonlinear Equations  
octave สามารถแกโ้จทยข์องสมการไม่เป็นเส้นตรงได ้

F (x) = 0 

ใชฟั้งกช์นัfsolve ,แกโ้ดยอาศยัพื้นฐานMINPACKsubroutine hybrd .  
Loadable Function: [x, info, msg] = fsolve (fcn, x0)  
ใหf้cn ,ช่ือของฟังกช์นัของรูปแบบf (เอก็ซ์)และจุดการเร่ิมแรกเร่ิมx0 .  
fsolve แกไ้ขการจดัตั้งของนัน่ส่ิงนั้นสมการf (เอก็ซ์)==  0 .  
ถา้fcn เป็นtwo-element ขบวนเชือก,ปัจจยัส าคญัแรกตั้งช่ือฟังกช์นั. และช่ือปัจจยัส าคญัท่ีสอง
ฟังกช์นัของรูปแบบj (เอก็ซ์)เพื่อค านวณJacobian matrixดว้ยelement. 

           df_i 
jac(i,j) = ---- 
           dx_j 

คุณสามารถใชฟั้งกช์นัfsolve_options เพื่อจดัปัจจยัก าหนดซ่ึงสิทธิในการเลือกส าหรับfsolve .  

Loadable Function: fsolve_options (opt, val)  
เม่ือไรเรียกกบัสองargument,ฟังกช์นัน้ีอนุญาติปัจจยัก าหนดคุณทางเลือกก าหนดแลว้ส าหรับ
ฟังกช์นั. fsolveใหa้rgumentหน่ึง,fsolve_options คืนค่าของทางเลือกซ่ึงตรงกนั.  
ทางเลือกประกอบดว้ย.  
"tolerance"  
ท่ีน่ีเป็นตวัอยา่งสมบูรณ์. ต่อแกปั้ญหาของสมการ.  

-2x^2 + 3xy   + 4 sin(y) = 6 
 3x^2 - 2xy^2 + 3 cos(x) = -4 

คุณอนัดบัแรกจ าเป็นจะเขียนฟังกช์นัเพื่อค านวณค่าของฟังกช์นัซ่ึงมอบใหไ้ว.้ ส าหรับตวัอยา่ง: 

function y = f (x) 
  y(1) = -2*x(1)^2 + 3*x(1)*x(2)   + 4*sin(x(2)) - 6; 
  y(2) =  3*x(1)^2 - 2*x(1)*x(2)^2 + 3*cos(x(1)) + 4; 
endfunction 



ดงันั้น,เรียกfsolve ดว้ยระบุเง่ือนไขแรกเร่ิมเพื่อพบรากของระบบของสมการ.  
ส าหรับตวัอยา่ง,ใหฟั้งกช์นัf 

[x, info] = fsolve ("f", [1; 2]) 

ผลลพัทใ์นการแกปั้ญหา.  

 
 
 
 
x = 
 
  0.57983 
  2.54621 
 
info = 1 

 
 ค่าของขอ้มูล=  1 ช้ีบอกซ่ึงท่ีการแกปั้ญหาลู่เขา้.  
ฟังกช์นัperror เคยพิมพร์หสัข่าวสารองักฤษก าลงัสอดคลอ้งกบัnumeric ความผดิ.  
เช่นตวัอยา่ง 

perror ("fsolve", 1) 
     -| solution converged to requested tolerance 

 
Differential Equations 
Octaveมีสองหนา้ท่ีรวมอยูด่ว้ยส าหรับการแกไ้ขสมการซ่ึงแตกต่างกนั. 
Ordinary Differential Equations 
ฟังกช์นัlsode สามารถเคย แกปั้ญหา ODEsของรูปแบบ.  
dx 
-- = f (x, t) 
dt  
 .  
Loadable Function: [x, istate, msg] lsode (fcn, x_0, t, t_crit)  
ใชแ้กส้มการ differential equation 



dx 
-- = f(x, t) 
dt 

กบั 

x(t_0) = x_0 

การแกปั้ญหาถูกคืนในmatrix เอก็ซ์,กบัแต่ละแถวก าลงัสอดคลอ้งกบัปัจจยัส าคญัของเวกเตอร์t .  
ปัจจยัส าคญัแรกเก่ียวกบัt ควรเป็นและควรสอดคลอ้งกบัสภาพแรกเร่ิมของระบบx_0 .  
พื่อท่ีแถวแรกของส่ิงท่ีออกมาเป็นx_0 .  
argumentแรก,fcn ,เป็นอกัษรนัน่ตั้งช่ือฟังกช์นัเพื่อค านวณเวกเตอร์ 
ฟังกช์นัตอ้งมีรูปแบบ.  

xdot = f (x, t) 

ในซ่ึงการxdot และเอก็ซ์เป็นเวกเตอร์และt เป็นscalar .  
 .. ถา้fcn เป็นtwo-element แถวอกัษร,ปัจจยัส าคญัแรกตั้งช่ือฟังกช์นั 
และช่ือปัจจยัส าคญัท่ีสองฟังกช์นัเพื่อค านวณJacobian เก่ียวกบั. Jacobian ฟังกช์นัตอ้งมี. รูปแบบ
ดงัน้ี 

jac = j (x, t) 

 
 
 
 
 
 
 
 
ในซ่ึงjac เป็นmatrixของอนุพนัธ์เพียงบางส่วน.  

       
 
 
 
 
 



             | df_1  df_1       df_1 | 
      
 
 
             | ----  ----  ...  ---- | 
             | dx_1  dx_2       dx_N | 
             |                       | 
             | df_2  df_2       df_2 | 
             | ----  ----  ...  ---- | 
      df_i   | dx_1  dx_2       dx_N | 
jac = ---- = |                       | 
      dx_j   |  .    .     .    .    | 
             |  .    .      .   .    | 
             |  .    .       .  .    | 
             |                       | 
             | df_N  df_N       df_N | 
             | ----  ----  ...  ---- | 
             | dx_1  dx_2       dx_N | 

 
argumentท่ีสองและสามระบุintial สภาพของระบบ,,และค่าแรกเร่ิมเก่ียวกบัตวัแปรอิสระ.  
Loadable Function: lsode_options (opt, val)  
เม่ือไรเรียกกบัสองargument,ฟังกช์นัน้ีอนุญาติปัจจยัก าหนดคุณทางเลือกก าหนดแลว้ส าหรับ
ฟังกช์นัlso หa้rgumentหน่ึง,lsode_options คืนค่าของทางเลือกซ่ึงตรงกนั.  
ถา้ไม่มีargumentถูกจดัหา,ช่ือของทางเลือกซ่ึงสามารถใชไ้ดท้ั้งหมดและค่าท่ีแสดง.  
ทางเลอืกประกอบด้วย.  
.. "absolute tolerance"  
สมบูรณ์tolerance . อาจจะเวกเตอร์เพียงหรือscalar . ถา้เวกเตอร์,มนัตอ้งเหมาะสมมิติของ.เวคเตอร์
ตวัตั้ง  
 "relative tolerance"  
tolerance ปัจจยัก าหนด. ไม่เหมือนสมบูรณ์tolerance ,ปัจจยัก าหนดน้ีอาจจะเป็นscalar เท่านั้น.  
การทดสอบความผิดพลาดของการอินทิเกรตคือ  



  abs (local error in x(i)) <= rtol * abs (y(i)) + atol(i) 

ท่ีน่ีเป็นตวัอยา่งเก่ียวกบัการแกไ้ขการจดัตั้งของสามสมการซ่ึงแตกต่างกนัก าลงัใชl้sode . ให้
ฟังกช์นั.  

function xdot = f (x, t) 
 
  xdot = zeros (3,1); 
 
  xdot(1) = 77.27 * (x(2) - x(1)*x(2) + x(1) \ 
            - 8.375e-06*x(1)^2); 
  xdot(2) = (x(3) - x(1)*x(2) - x(2)) / 77.27; 
  xdot(3) = 0.161*(x(1) - x(3)); 
 
endfunction 

และเง่ือนไขแรกเร่ิมx0 = [  4 ; 1 .  1 ; 4 ] ,การจดัตั้งของสมการถูกท าใหร้วมกนัสามารถก าลงัใช้
ค  าสั่ง 

t = linspace (0, 500, 1000); 
 
y = lsode ("f", x0, t); 

 ถา้คุณพยายามน่ี,คุณจะพบซ่ึงค่าของการเปล่ียนแปลงผลลพัทเ์ก่ียวกบัความสัมพนัธ์ระหวา่งt . =  0 
และ 5 ,และรอบt =  305 อีกคร้ัง. การจดัตั้งซ่ึงประสิทธิภาพเพิ่มเติมกวา่ของจุดส่ิงท่ีออกมาอาจจะ
เป็น.  
..  

t = [0, logspace (-1, log10(303), 150), \ 
        logspace (log10(304), log10(500), 150)]; 

Loadable Function: [x, sx, istate, msg] odessa (fcn, x_0, p, sx_0, t, t_crit)  
ใชห้า set ของ  differential equation  

dx 
-- = f(x, t; p) 
dt 

กบั 



x(t_0) = x_0 

และค านวณโดยพร้อมกนัfirst-order เลขคูณความไวต่อส่ิงกระตุน้ใหใ้กล.้ โดย 

s'(t) = j(t)*s(t) + df/dp 

ซ่ึง 

s(t)  = dx(t)/dp        (sensitivity functions) 
s'(t) = d(dx(t)/dp)/dt 
j(t)  = df(x,t;p)/dx(t) (Jacobian matrix) 
df/dp = df(x,t;p)/dp    (inhomogeneity matrix) 

การแกปั้ญหาถูกคืนในmatrix เอก็ซ์,กบัแต่ละแถวก าลงัสอดคลอ้งกบัปัจจยัส าคญัของเวกเตอร์t .  
ปัจจยัส าคญัแรกเก่ียวกบัt ควรเป็นและควรสอดคลอ้งกบัสภาพแรกเร่ิมของระบบx_0 ,.  
เพื่อท่ีแถวแรกของส่ิงท่ีออกมาเป็นx_0 .  
.. ความไวต่อส่ิงกระตุน้ถูกคืนในรายการของmatrices ,sx ,.  
ดว้ยแต่ละปัจจยัส าคญัของรายการก าลงัสอดคลอ้งกบัปัจจยัส าคญัของเวกเตอร์t .  
.. rgumentแรก,fcn ,เป็นเชือกนัน่ตั้งช่ือฟังกช์นัเพื่อหาค านวณเวกเตอร์ทางขวามือของ set สมการ
ฟังกช์นัตอ้งมีรูปแบบ.  

xdot = f (x, t, p) 

ในซ่ึงการxdot และเอก็ซ์เป็นเวกเตอร์และt เป็นscalar .  
ตวัแปรp เป็นเวกเตอร์ของปัจจยัก าหนด.  
fcn argumentอาจจะเป็นแถวอกัษรดว้ย.  

["f"; "j"; "b"] 

ในซ่ึงปัจจยัส าคญัแรกตั้งช่ือฟังกช์นับรรยายเหนือ,ช่ือปัจจยัส าคญัท่ีสองฟังกช์นั.การค านวณ
Jacobian เก่ียวกบั,และช่ือปัจจยัส าคญัท่ีสามฟังกช์นัเพื่อค านวณinhomogeneity . matrix 
Jacobian ฟังกช์นัตอ้งมีรูปแบบ.  

jac = j (x, t, p) 

ในซ่ึงเอก็ซ์,t ,และp มีความหมายซ่ึงเหมือนกนัเช่นเหนือส าหรับฟังกช์นัf ,และjac เป็นmatrixของ
อนุพนัธ์เพียงบางส่วน.  

      df_i 
jac = ---- 
      dx_j 

ฟังกช์นัb ตอ้งมีรูปแบบ.  



dfdp = b (x, t, p, c) 

 
 

Control Theory 

tf format variables  

num  

numerator เลขคูณ(เวกเตอร์).  
 den   
เลขคูณตวัหาร(เวกเตอร์).  

 zp format variables  

zer  
ระบบ เป็น 0 (vector) 
Pole 
ระบบ เป็น pole (vector) 
k  
การน าเลขคูณ(scalar ).  

29.1.4 ss format variables  

a  
b  
c  
d  
เป็นประจ าstate-space matrices . ถา้ระบบมีทั้งคู่ต่อเน่ืองกนัและdiscrete สภาพพวกเขาถูกแบ่งกลุ่ม
เพื่อท่ีสภาพซ่ึงต่อเน่ืองกนัมาอนัดบัแรก,ดงันั้นdiscrete สภาพ.  
บนัทึกบางหนา้ท่ี(e. g. ,เป็นลาง,hinfsyn )จะไม่ยอมรับระบบดว้ยทั้งคู่discrete และต่อเน่ืองกนัของ
state output.  

 stname  



ช่ือของระบบ(อกั ษ ร).  
System Construction and Interface Functions 
Finite impulse response system interface functions 
Function File: fir2sys (num, tsam, inname, outname)  
โครงสร้างขอ้มูลระบบจากFIR 

Inputs:  

num  
เวกเตอร์ของเลขคูณของSISO FIRการยา้ยฟังกช์นั.  

C(z) = c0 + c1*z^{-1} + c2*z^{-2} + ... + znz^{-n}  

tsam  
sampling time (default: 1)  
inname  
ช่ือของสัญญาณอินพุท;อาจจะเป็นอกัษรหรือรายการดว้ยทางเขา้เด่ียว.  
outname  

Outputs sys (system data structure)  

Example  

  

octave:1> sys = fir2sys([1 -1 2 4],0.342,"A/D input","filter output"); 
octave:2> sysout(sys) 
Input(s) 
        1: A/D input 
 
Output(s): 
        1: filter output (discrete) 
 
Sampling interval: 0.342 
transfer function form: 
1*z^3 - 1*z^2 + 2*z^1 + 4 



------------------------- 
1*z^3 + 0*z^2 + 0*z^1 + 0 

 

Function File: [c, tsam, input, output] = sys2fir (sys)  
 
ส่ิงท่ีดึงออกFIRขอ้มูลจากโครงสร้างขอ้มูลระบบ;พบfir2sys ส าหรับการพรรณาปัจจยัก าหนด.  
State space system interface functions 
Function File: ss2sys (a, b, c, d, tsam, n, nz, stname, inname, outname, outlist)  
สร้างโครงสร้างระบบจากstate-space ขอ้มูล. อาจจะเป็นcontinous ,discrete ,หรือผสม(sampeled-
data ).  

Inputs  

a  
b  
c  
d  
usual state space matrices.  

default: d = zero matrix  

tsam  
sampling rate. Default: (continuous system)  
n  
nz  
number of continuous, discrete states in the system  

If tsam is 0, , .  

If tsam is greater than zero, ,  

see below for system partitioning  

stname  



list of strings of state signal names  

default (stname=[] on input): x_n for continuous states, xd_n for discrete states  

inname  
list of strings of input signal names  

default (inname = [] on input): u_n  

outname  
list of strings of input signal names  

default (outname = [] on input): y_n  

outlist  

list of indices of outputs y that are sampled  

If tsam is 0, .  

If tsam is greater than 0, .  

ไม่เหมือนสภาพ,discrete/continous ส่ิงท่ีออกมาอาจจะปรากฏในค าสั่งอ่ืน 
Note   sys2ss เวกเตอร์การกลบัคืนyd ท่ีไหนyd (outlist )=  1 ;ทางเขา้อ่ืนทั้งหมดเก่ียวกบัyd เป็น 0 .  

Outputs outsys = system data structure  

 

 

System partitioning  

คาดคะเนส าหรับนัน่ความเรียบง่ายoutlist ระบุซ่ึงท่ีหลายส่ิงท่ีออกมาแรกเป็น.ต่อเน่ืองกนัและส่ิงท่ี
ออกมายงัอยูเ่ป็นdiscrete . ดงันั้นระบบถูกแบ่งกั้นอยา่งท่ี.  
.. x = [ xc ]  (n x 1) 
    [ xd ]  (nz x 1 discrete states) 



a = [ acc acd ]  b = [ bc ] 
    [ adc add ]      [ bd ] 
c = [ ccc ccd ]  d = [ dc ] 
    [ cdc cdd ]      [ dd ] 
 
    (cdc = c(outlist,1:n), etc.) 

with dynamic equations:  

Signal partitions  

  

        | continuous      | discrete               | 
---------------------------------------------------- 
states  | stname(1:n,:)   | stname((n+1):(n+nz),:) | 
---------------------------------------------------- 
outputs | outname(cout,:) | outname(outlist,:)     | 
 

 
รายการของใน 1 เป็นท่ีไหน:แถว(p )ซ่ึงไม่ถูกบรรจุในoutlist .  
(Discrete/continuous ส่ิงท่ีออกมาอาจจะถูกใส่เขา้ในค าสั่งอ่ืนโดยผูใ้ช)้. .  
..  

Example  

  

octave:1> a = [1 2 3; 4 5 6; 7 8 10]; 
octave:2> b = [0 0 ; 0 1 ; 1 0]; 
octave:3> c = eye(3); 
octave:4> sys = ss2sys(a,b,c,[],0,3,0,list("volts","amps","joules")); 
octave:5> sysout(sys); 
Input(s) 
        1: u_1 
        2: u_2 
 



Output(s): 
        1: y_1 
        2: y_2 
        3: y_3 
 
state-space form: 
3 continuous states, 0 discrete states 
State(s): 
        1: volts 
        2: amps 
        3: joules 
 
A matrix: 3 x 3 
   1   2   3 
   4   5   6 
   7   8  10 
B matrix: 3 x 2 
  0  0 
  0  1 
  1  0 
C matrix: 3 x 3 
  1  0  0 
  0  1  0 
  0  0  1 
D matrix: 3 x 3 
  0  0 
  0  0 
  0  0 

ขอ้สังเกตุซ่ึงmatrixเป็นสร้างโดยการผิดสัญญาต่อขอ้สังเกตุซ่ึงmatrixถูกสร้างโดยd .  
Function File: [a, b, c, d, tsam, n, nz, stname, inname, outname, yd] = sys2ss (sys)  
การแสดงช่องวา่งหนา้ท่ีส่ิงท่ีดึงออกจากโครงสร้างขอ้มูลระบบ.  



Inputs sys system data structure  

Outputs  

a  
b  
c  
d  
state space matrices for sys  
tsam  
sampling time of sys (0 if continuous)  
n  
nz  
number of continuous, discrete states (discrete states come last in state vector x)  
stname  
inname  
outname  
signal names (lists of strings); names of states, inputs, and outputs, respectively  
yd  
binary vector; yd(ii) is 1 if output y(ii)$ is discrete (sampled); otherwise yd(ii) 0.  
ค าเตือนถูกพิมพถ์า้ระบบเป็นต่อเน่ืองกนัผสมรวมๆและdiscrete 

Example  

  

octave:1> sys=tf2sys([1 2],[3 4 5]); 
octave:2> [a,b,c,d] = sys2ss(sys) 
a = 
   0.00000   1.00000 
  -1.66667  -1.33333 
b = 
  0 
  1 
c = 0.66667  0.33333 



d = 0 

Transfer function system interface functions 
Function File: tf2sys (num, den, tsam, inname, outname)  
สร้างโครงสร้างขอ้มูลระบบจากขอ้มูลการยา้ยฟังกช์นัรูปแบบ.  

Inputs  

num  
den  
coefficients of numerator/denominator polynomials  
tsam  
sampling interval. default: 0 (continuous time)  
inname  
outname  
input/output signal names; may be a string or list with a single string entry.  

Outputs sys = system data structure  

Example  

  

octave:1> sys=tf2sys([2 1],[1 2 1],0.1); 
octave:2> sysout(sys) 
Input(s) 
        1: u_1 
Output(s): 
        1: y_1 (discrete) 
Sampling interval: 0.1 
transfer function form: 
2*z^1 + 1 
----------------- 
1*z^2 + 2*z^1 + 1 

       2*z^1 + 1 
       ----------------- 



              1*z^2 + 2*z^1 + 1 
Function File: [num, den, tsam, inname, outname] = sys2tf (sys)  
การยา้ยส่ิงท่ีดึงออกฟังกช์นัขอ้มูลจากโครงสร้างขอ้มูลระบบ.  
พบtf2sys ส าหรับการพรรณาปัจจยัก าหนด.  

Example  

  

octave:1> sys=ss2sys([1 -2; -1.1,-2.1],[0;1],[1 1]); 
octave:2> [num,den] = sys2tf(sys) 
num = 1.0000  -3.0000 
den = 1.0000   1.1000  -4.3000 

 
Zero-pole system interface functions 
Function File: zp2sys (zer, pol, k, tsam, inname, outname)  
สร้างโครงสร้างขอ้มูลระบบจากzero-pole ขอ้มูล.  

Inputs  

zer  
vector of system zeros  
pol  
vector of system poles  
k  
scalar leading coefficient  
tsam  
sampling period. default: 0 (continuous system)  
inname  
outname  
input/output signal names (lists of strings)  

Outputs sys: system data structure  

Example  



octave:1> sys=zp2sys([1 -1],[-2 -2 0],1); 
octave:2> sysout(sys) 
Input(s) 
        1: u_1 
Output(s): 
        1: y_1 
zero-pole form: 
1 (s - 1) (s + 1) 
----------------- 
s (s + 2) (s + 2) 

Function File: [zer, pol, k, tsam, inname, outname] = sys2zp (sys)  
ส่ิงท่ีดึงออกzero/pole/leading ข่าวสารเลขคูณจากโครงสร้างขอ้มูลระบบ.  

 .. Example  

  

octave:1> sys=ss2sys([1 -2; -1.1,-2.1],[0;1],[1 1]); 
octave:2> [zer,pol,k] = sys2zp(sys) 
zer = 3.0000 
pol = 
  -2.6953 
   1.5953 
k = 1 

 

 

 

Data structure access functions  

Function File: syschnames (sys, opt, list, names)  
แทนท่ีโดยsyssetsignals .  
 ..  



Function File: syschtsam (sys, tsam)  
ฟังกช์นัน้ีเปล่ียนเวลาการสุ่มตวัอยา่ง(tsam )ของระบบ. ทางออกกบัความผดิถา้sys เป็นซีอยา่ง
บริสุทธ์ิ.  
Function File: [n, nz, m, p, yd] = sysdimensions (sys, opt)  
คืนจ านวนสภาพ,อินพุท,and/or ส่ิงท่ีออกมาในระบบsys 

Inputs  

sys  
system data structure  
opt  
String indicating which dimensions are desired. Values:  
"all"  
(default) return all parameters as specified under Outputs below.  
"cst"  
return n= number of continuous states  
"dst"  
return n= number of discrete states  
"in"  
return n= number of inputs  
"out"  
return n= number of outputs  

Outputs  

n  
number of continuous states (or individual requested dimension as specified by opt).  
nz  
number of discrete states  
m  
number of system inputs  
p  
number of system outputs  



yd  
binary vector; yd(ii) is nonzero if output ii is discrete. if output ii is continous  
Function File: [stname, inname, outname, yd] = sysgetsignals (sys)  
@deftypefnx{Function File}: siglist = sysgetsignals (sys, sigid)  

@deftypefnx{Function File}: signame = sysgetsignals (sys, sigid, signum, strflg)  
Get signal names from a system  

Inputs  

sys  
system data structure for the state space system  
sigid  
signal id. String. Must be one of  
"in"  
input signals  
"out"  
output signals  
"st"  
stage signals  
"yd"  
value of logical vector yd  
signum  
index(indices) or name(s) or signals; see sysidx  
strflg  
flag to return a string instead of a list; Values:  
0  
(default) return a list (even if signum specifies an individual signal)  
1  
return a string. Exits with an error if signum does not specify an individual signal.  

Outputs  

names @bullet{If sigid is not specified}  



stname  
inname  
outname  
signal names (lists of strings); names of states, inputs, and outputs, respectively  
yd  
binary vector; yd(ii) is nonzero if output ii is discrete.  
@bullet{If sigid is specified but signum is not specified, then}  
sigid="in"  
siglist is set to the list of input names  
sigid="out"  
siglist is set to the list of output 
sigid="st"  
siglist is set to the list of state names  

stage signals  

sigid="yd"  
siglist is set to logical vector indicating discrete outputs; siglist(ii) = 0 indicates that output ii is 
continuous (unsampled), otherwise it is discrete.  
@bullet{if the first three input arguments are specified, then signame is}  
a list of the specified signal names (sigid is "in", "out", or "st"), or else the logical flag indicating 
whether output(s) signum is(are) discrete (sigval=1) or continuous (sigval=0).  

Examples (From sysrepdemo)  

  

octave> sys=ss2sys(rand(4),rand(4,2),rand(3,4)); 
octave> [Ast,Ain,Aout,Ayd] = sysgetsignals(sys) i  # get all signal names 
Ast = 
( 
  [1] = x_1 
  [2] = x_2 
  [3] = x_3 
  [4] = x_4 



) 
Ain = 
( 
  [1] = u_1 
  [2] = u_2 
) 
Aout = 
( 
  [1] = y_1 
  [2] = y_2 
  [3] = y_3 
) 
Ayd = 
 
  0  0  0 
octave> Ain = sysgetsignals(sys,"in")   # get only input signal names 
Ain = 
( 
  [1] = u_1 
  [2] = u_2 
) 
octave> Aout = sysgetsignals(sys,"out",2)   # get name of output 2 (in list) 
Aout = 
( 
  [1] = y_2 
) 
octave> Aout = sysgetsignals(sys,"out",2,1)  # get name of output 2 (as string) 
Aout = y_2 

 
Function File: sysgettype (sys)  
คืนประเภทระบบแรกเร่ิมของระบบ.  



Inputs sys: system data structure  

Outputs systype: อกัษรช้ีบอกวธีิท่ีโครงสร้างถูกสร้างตั้งแต่ดั้งเดิม: 

: values: "ss", "zp", or "tf"  

โนต้       FIRตั้งค่าการกลบัคืนระบบsystype= "tf ". 

Function File: syssetsignals (sys, opt, names, sig_idx)  
เปล่ียนช่ือของอินพุทซ่ึงถูกเลือกแลว้,ส่ิงท่ีออกมาและสภาพ.  
. Inputs  
sys  
system data structure  
opt  
change default name (output)  
"out"  
change selected output names  
"in"  
change selected input names  
"st"  
change selected state names  
"yd"  
change selected outputs from discrete to continuous or from continuous to discrete.  
names  
opt = "out", "in", or "st"  
string or string array containing desired signal names or values.  
opt = "yd"  
To desired output continuous/discrete flag. Set name to 0 for continuous, or 1 for discrete.  
sig_idx  
indices or names of outputs, yd, inputs, or states whose respective names/values should be 
changed.  

Default: replace entire list of names/entire yd vector.  



Outputs retsys=sys with appropriate signal names changed (or yd values, where appropriate)  

Example  

  

octave:1> sys=ss2sys([1 2; 3 4],[5;6],[7 8]); 
octave:2> sys = syssetsignals(sys,"st",str2mat("Posx","Velx")); 
octave:3> sysout(sys) 
Input(s) 
        1: u_1 
Output(s): 
        1: y_1 
state-space form: 
2 continuous states, 0 discrete states 
State(s): 
        1: Posx 
        2: Velx 
A matrix: 2 x 2 
  1  2 
  3  4 
B matrix: 2 x 1 
  5 
  6 
C matrix: 1 x 2 
  7  8 
D matrix: 1 x 1 
0 

 

Function File: sysupdate (sys, opt)  
ปรับปรุงการแสดงภายในของระบบ.  

Inputs  

sys:  



system data structure  
opt  
string:  
"tf"  
update transfer function form  
"zp"  
update zero-pole form  
"ss"  
update state space form  
"all"  
all of the above  
Outputs retsys บรรจุสหภาพของขอ้มูลในsys และร้องขอขอ้มูล. ถา้ขอ้มูลซ่ึงร้องขอแลว้ในsys อยู่
บนแลว้. ดงันั้นretsys=sys .  
การเปล่ียนแปลงต่อtf หรือzp ทางออกกบัความผดิถา้ระบบถูกผสมcontinuous/digital .  

function [systype, nout, nin, ncstates, ndstates] = minfo(inmat)  

MINFO:ตดัสินใจประเภทของระบบmatrix. INMATเป็นการเปล่ียนแปลง(* ),ระบบ,จ านวนคงท่ี,
สามารถและmatrixวา่งเปล่า.  
Returns: systype สามารถหน่ึง:การเปล่ียนแปลง,ระบบ,จ านวนคงท่ี,และท าใหว้า่งเปล่าnout . เป็น
จ านวนส่ิงท่ีออกมาของระบบnin เป็นจ านวนอินพุทของระบบncstates เป็น. จ านวนอินพุทของ
ระบบncstates เป็นจ านวนสภาพซ่ึงต่อเน่ืองกนัเก่ียวกบั.สภาพซ่ึงต่อเน่ืองกนัของระบบndstates เป็น
จ านวนdiscrete สภาพของระบบ 
Function File: sysgettsam (sys)  
กลบัไปยงัการสุ่มตวัอยา่งของระบบsys .  
 ..  
 
System display functions.  

Function File: sysout (sys, opt)  
zero-pole form  
"all" แสดงโครงสร้างขอ้มูลระบบในรูปแบบท่ีตอ้งการ 
sys  



system data structure  
opt  
Display option  
[]  
primary system form (default)  
"ss"  
state space form  
"tf"  
transfer function form  
"zp"  
 
all of the above  
Function File: tfout (num, denom, x)  
แสดงรูปแบบการยา้ยฟังกช์นัต่อหนา้จอ. เอก็ซ์การผิดสัญญาต่ออกัษร"s ". 
Function File: zpout (zer, pol, k, x)  
แสดงรูปแบบzero-pole รูปแบบต่อหนา้จอ. เอก็ซ์การผิดสัญญาต่ออกัษร"s ".  
Block Diagram Manipulations 
Function File: bddemo (inputs)  
เดโมกล่องเคร่ืองมือOctaveการควบคุม:เดโมการจดัการแผนผงับล็อก 
Function File: buildssic (clst, ulst, olst, ilst, s1, s2, s3, s4, s5, s6, s7, s8)  
รูปแบบจ านวนเชิงซ้อนซ่ึงโดยพลการ(เปิดออกหรือรูซ่ึงปิดแลว้)ระบบในstate-space รูปแบบจาก
หลายระบบ.  
buildssic "อยา่งง่ายดายสามารถ(แมว้า่มนัเป็นซินแทก็ซ่ึงลบั )ท าใหก้ารยา้ยรวมกนัหนา้ท่ีจาก
จ านวนเชิงซอ้น.  
แผนผงับล็อกในระบบเด่ียวกบัหน่ึงเรียก. ฟังกช์นัน้ีเป็นประโยชน์โดยเฉพาะอยา่งยิง่ส าหรับการ
สร้างเปิดการเช่ือมต่อระหวา่งกนัรูส าหรับH_infinity และH2 การออกแบบหรือ.ส าหรับการปิดรูกบั
ตวัควบคุมเหล่าน้ี.  
ปัจจยัก าหนดประกอบดว้ย 4 รายการซ่ึงบรรยายส่ิงท่ีออกมาการเช่ือมต่อ ส่ิงท่ีออกมาและอินพุท
และบนต่อ 8 ระบบs1-s8 . รูปแบบของรายการ: 
..  
clst  
ายการการเช่ือมต่อ,บรรยายสัญญาณอินพุทของแต่ละระบบ.  



ค่าสูงสุดจ านวนแถวเก่ียวกบัClst เท่ากบัผลรวมของอินพุททั้งหมดของs1-s8 .  

Example: [1 2 -1; 2 1 0] ==> new input 1 is old inpout 1 + output 2 - output 1, new input 2 is old 
input 2 + output 1. The order of rows is arbitrary.  

ulst  
ถา้ไม่วา่งเปล่าอินพุทเก่า/แก่ในเวกเตอร์Ulst จะถูกเพิ่มเติมต่อส่ิงท่ีออกมา.  
คุณจ าเป็นน่ีถา้คุณตอ้งการท่ีจะ"ถอนออก"อินพุทของระบบ.  
 
olst  
outputรายการ,specifiy ส่ิงท่ีออกมาของระบบเป็นผล.  
ปัจจยัส าคญัเป็นoutputจ านวนs1-s8 . จ  านวนเป็นalowed เพื่อเป็นการปฏิเสธและอาจจะปรากฏใน
ใครก็ได.้  
ilst  
รายการอินพุท,specifiy อินพุทของระบบเป็นผล. จ  านวนเป็นalowed เพื่อเป็นการปฏิเสธและอาจจะ
ปรากฏในค าสั่งอ่ืน. matrixวา่งเปล่าทั้งหมดในอินพุท.  

. Example: Very simple closed loop system.  

  

w        e  +-----+   u  +-----+ 
 --->o--*-->|  K  |--*-->|  G  |--*---> y 
     ^  |   +-----+  |   +-----+  | 
   - |  |            |            | 
     |  |            +----------------> u 
     |  |                         | 
     |  +-------------------------|---> e 
     |                            | 
     +----------------------------+ 

The closed loop system GW can be optained by  

  GW = buildssic([1 2; 2 -1], 2, [1 2 3], 2, G, K); 

clst  



(1. row) connect input 1 (G) with output 2 (K). (2. row) connect input 2 (K) with neg. output 1 
(G).  
ulst  
append input of (2) K to the number of outputs.  
olst  
Outputs are output of 1 (G), 2 (K) and appended output 3 (from Ulst).  
ilst  
the only input is 2 (K).  

Here is a real example:  

  

                         +----+ 
    -------------------->| W1 |---> v1 
z   |                    +----+ 
----|-------------+                   || GW   ||     => min. 
    |             |                        vz   infty 
    |    +---+    v      +----+ 
    *--->| G |--->O--*-->| W2 |---> v2 
    |    +---+       |   +----+ 
    |                | 
    |                v 
   u                  y 

The closed loop system GW from [z; u]' to [v1; v2; y]' can be obtained by (all SISO 
systems):  

  
GW = buildssic([1, 4; 2, 4; 3, 1], 3, [2, 3, 5], 
               [3, 4], G, W1, W2, One); 

"one"เป็นunity ส่ิงท่ีไดรั้บ(auxillary )ฟังกช์นักบัค าสั่ง 0 . (e. g. one= ugain ( 1 ));.  
 
Function File: jet707 ()  
สร้างlinearized รูปแบบช่องวา่งหนา้ท่ีของBoeing 707-321 aircraft v=80m/s. (M = 0.26, Ga0 = -3 
deg, alpha0 = 4 deg, kappa = 50 deg) System inputs: (1) thrust and (2) elevator angle System 



outputs: (1) airspeed and (2) pitch angle Ref: R. Brockhaus: Flugregelung (Flight Control), 
Springer, 1994  
Function File: ord2 (nfreq, damp, gain)  
สร้างต่อเน่ืองกนั2nd ระบบค าสั่งกบัปัจจยัก าหนด: 
..  
Inputs  
nfreq  
natural frequency [Hz]. (not in rad/s)  
damp  
damping coefficient  
gain  
dc-gain This is steady state value only for damp > 0. gain is assumed to be 1.0 if ommitted.  
Outputs outsys system data structure has representation with :  

  

    /                                        \ 
    | / -2w*damp -w \  / w \                 | 
G = | |             |, |   |, [ 0  gain ], 0 | 
    | \   w       0 /  \ 0 /                 | 
    \                                        / 

See also jet707 (MIMO example, Boeing 707-321 aircraft model)  
Function File: sysadd (gsys, hsys)  
returns sys = gsys + hsys.  
..Exitsกบัความผดิถา้gsys และhsys ไม่เป็นcompatibly dimensioned .  
..ขอ้ความจะเตือนผลท่ีเป็นสภาพระบบมีช่ือเหมือนกนั. duplicate ช่ือถูกใหค้  าเสริมทา้ยเพื่อใหค้่าไม่
เหมือนค่าใด  
..sys input/output ช่ือถูกเอาจากgsys .  

          ________ 
     ----|  gsys  |--- 
u   |    ----------  +| 
-----                (_)----> y 
    |     ________   +| 
     ----|  hsys  |--- 



          -------- 

Function File: sysappend (sys, b, c, d, outname, inname, yd)  
เพิม่เติมอินพุทใหม่and/or ส่ิงท่ีออกมาต่อระบบ.  

Inputs  

sys  
system data structure  
b  
matrix to be appended to sys "B" matrix (empty if none)  
c  
matrix to be appended to sys "C" matrix (empty if none)  
d  
revised sys d matrix (can be passed as [] if the revised d is all zeros)  
outname  
list of names for new outputs  
inname  
list of names for new inputs  
yd  
binary vector; indicates a continuous output; indicates a discrete output.  

Outputs sys  

  

   sys.b := [sys.b , b] 
   sys.c := [sys.c  ] 
            [ c     ] 
   sys.d := [sys.d | D12 ] 
            [D21   | D22 ] 

 
เป็นเหมาะสมdimensioned บล็อกของปัจจยัก าหนดอินพุทd .  
..บล็อกซ่ึงส าคญัเก่ียวกบัd ถูกละเลย.  
..ถา้inname และoutname ถูกใหอ้ยา่งท่ีargument. อินพุทใหม่และเอาทพ์ุทเป็นถูกมอบหมายช่ือการ
ผดิสัญญา.  



yd เป็นเวกเตอร์เลขคู่ของแถวความยาว(ซี)ซ่ึงช้ีบอกcontinuous/sampled output. ค่าส าหรับ yd เป็น 
sys = continuous or mixed yd = zeros(1,rows(c))  
sys = discrete yd = ones(1,rows(c))  
Function File: sysconnect (sys, out_idx, in_idx, order, tol)  
ปิดloopตั้งแต่ระบุoutputถึงของแต่ละอินพุท.  

Inputs  

sys  
system data structure  
out_idx  
in_idx  
names or indices of signals to connect (see sysidx). The output specified by is connected to the 
input specified by .  
order  
logical flag (default = 0)  
0  
leave inputs and outputs in their original order  
1  
permute inputs and outputs to the order shown in the diagram below  
tol  
tolerance for singularities in algebraic loops default: 200eps  

Outputs sys: resulting closed loop system.  

วธีิการsysconnect เรียงล าดบัอินพุทซ่ึงถูกเลือกแลว้ภายใน. outputเช่นแสดงต ่ากวา่,ปิดloop. 
เรียงล าดบัอินพุทคร้ันแลว้และoutputหลงัต่อค าสั่ง. 
 
  
  

                 ____________________ 
 u_1       ----->|                  |----> y_1 
                 |        sys       | 



         old u_2 |                  | 
u_2* ---->(+)--->|                  |----->y_2 
(in_idx)   ^     -------------------|    | (out_idx) 
           |                             | 
           ------------------------------- 

อินพุทซ่ึงมีการเช่ือมต่อรวมยอดเพิ่มเติมมนัมี. * เพิ่มเติมตอนจบของช่ืออินพุท.  
 
Function File: [csys, acd, ccd] = syscont (sys)  
สกดัระบบยอ่ยซ่ึงต่อเน่ืองกนัของระบบอินพุท.  

Inputs sys is a system data structure  

Outputs  

csys  
is the purely continuous input/output connections of sys  
acd  
ccd  
connections from discrete states to continuous states, discrete states to continuous outputs, 
respectively.  

returns csys empty if no continuous/continous path exists  

Function File: [dsys, adc, cdc] = sysdisc (sys)  

Inputs sys = system data structure  

Outputs  

dsys  
discrete ส่วนแบ่งเก่ียวกบัsys .  
(คืนท าใหว้า่งเปล่าถา้discrete ทางตั้งแต่อินพุทถึงoutput).  
adc  
cdc  



การเช่ือมต่อตั้งแต่สภาพซ่ึงต่อเน่ืองกนัถึงdiscrete สภาพและdiscrete output,ตามล าดบั.  
 

Function File: sysdup (asys, out_idx, in_idx)  
ส าเนาระบุinput/output การเช่ือมต่อของระบบ.  
 

Inputs  

asys  
system data structure  
out_idx  
in_idx  
indices or names of desired signals (see sigidx). duplicates are made of y(out_idx(ii)) and 
u(in_idx(ii)).  

Outputs retsys: resulting closed loop system: duplicated i/o names are appended with a 
"+" suffix.  

วธีิการsysdup สร้างส าเนาของอินพุทซ่ึงถูกเลือกแลว้และoutput. เช่นแสดงเบ้ืองล่าง. u1/y1 เป็นการ
จดัตั้งของของแทi้nputs/output . และu2 ,y2 เป็นการจดัตั้งของท าซ ้ าinputs/outputs ในค าสั่งระบุใน
in_idx ,out_idx ,. ตามล าดบั 

          ____________________ 
u1  ----->|                  |----> y1 
          |       asys       | 
u2 ------>|                  |----->y2 
(in_idx)  -------------------| (out_idx) 

 
 
 

Function File: sysgroup (asys, bsys)  
รวม2ระบบของระบบเด่ียว 

Inputs asys, bsys: system data structures  



Outputs  

  

         __________________ 
         |    ________    | 
u1 ----->|--> | asys |--->|----> y1 
         |    --------    | 
         |    ________    | 
u2 ----->|--> | bsys |--->|----> y2 
         |    --------    | 
         ------------------ 
              Ksys 

Function File: sysmult (asys, bsys)  
ค านวณกราต่อแบบอนุกรม 

u   ----------     ---------- 
--->|  bsys  |---->|  asys  |---> 
    ----------     ---------- 

Function File: sysprune (asys, out_idx, in_idx)  
หาค่าของอินพุทและเอาทพ์ุทของระบบ 

Inputs  

asys  
system data structure  
out_idx  
in_idx  

retsys = sysprune(Asys,[1:3,4],"u_1"); 
retsys = sysprune(Asys,list("tx","ty","tz"), 4); 

 

Outputs retsys: resulting system  

             ____________________ 



u1 ------->|                  |----> y1 
 (in_idx)  |       Asys       | (out_idx) 
u2 ------->|                  |----| y2 
  (deleted)-------------------- (deleted) 

Function File: sysreorder (vlen, list)  

Inputs vlen=vector length, list= a subset of [1:vlen],  

Outputs pv: a permutation vector to order elements of [1:vlen] in list to the end of a 
vector.  

Function File: sysscale (sys, outscale, inscale, outname, inname)  
หาสเกลอินพุทและเอาทพ์ุทของระบบ 
 input     sys :สร้างระบบoutscale ,inscale . จ านวนคงท่ีmatrices ของมิติซ่ึงเหมาะสม.  

Outputs sys: resulting open loop system:  

  
      -----------    -------    ----------- 
u --->| inscale |--->| sys |--->| outscale |---> y 
      -----------    -------    ----------- 

Function File: syssub (gsys, hsys)  
วธีิการ:gsys และhsys ถูกเช่ือมต่อเวกเตอร์ในท าใหอิ้นพุทขนานถูกเช่ือมต่อต่อทั้งคู่ระบบ. outputถูก
ลบออก. ช่ือระบบซ่ึงคืนแลว้เหล่านั้นเก่ียวกบัgsys . 

         +--------+ 
    +--->|  gsys  |---+ 
    |    +--------+   | 
    |                +| 
u --+                (_)--> y 
    |                -| 
    |    +--------+   | 
    +--->|  hsys  |---+ 
         +--------+ 

Function File: parallel (asys, bsys)  



สร้างการเช่ือมต่อแบบขนานเป็นรูปร่างของสองระบบ 

____________________ | ________ | u ----->|----> | asys |--->|----> y1 | | ------             -- | | | 
________ | |--->|----> | bsys |--->|----> y2 | -------- | -------------------- ksys  

System Analysis-Properties  
Function File: analdemo ()System Analysis-Properties 

กล่องเคร่ืองมือของ octave 

Function File: [n, m, p] = abcddim (a, b, c, d)  
การตรวจสอบส าหรับความเขา้กนัไดข้องมิติของmatrices ก าลงัจ ากดัความระบบตามระยะยาว.  
 

dx/dt = a x + b u 
y = c x + d u 

Function File: ctrb (sys, b)  
Function File: ctrb (a, b)  
สร้างความสามารถควบคุมmatrix.  

             2       n-1 
Qs = [ B AB A B ... A   B ] 

Function File: obsv (sys, c)  
สร้างobservability matrix.  

     | C        | 
     | CA       | 
Qb = | CA^2     | 
     | ...      | 
     | CA^(n-1) | 

ของโครงสร้างขอ้มูลระบบหรือคู่(,ซี).  
Function File: [zer, pol]= pzmap (sys)  
ก าหนดzeros และpoleของระบบในจ านวนเชิงซอ้นระดบั.  
Inputs sys โครงสร้างขอ้มูลระบบ.  



Outputs ถา้ละเวน้,polesและzeros ถูกก าหนดบนหนา้จอ. มิฉะนั้น. pol ,zer ถูกคืนเช่นระบบpoles
และzeros . 
Function File: [retval, u] = is_controllable (sys, tol)  
Function File: [retval, u] = is_controllable (a, b, tol)  
การตรวจสอบซ่ึงมีความน่าจะเป็นส าหรับความสามารถควบคุมระบบ 

Inputs  

sys  
system data structure  
a  
b  
n by n, n by m matrices, respectively  
tol  
optional roundoff paramter. default value: 10*eps  

Outputs  

retval  
Logical flag:คืนความจริง( 1 )ถา้ระบบsys หรือคู่(,b )เป็นควบคุมได,้อนัไหนก็ตามถูกผา่นอยา่งท่ี
input . 

U  
Uเป็นorthogonal หลกัส าคญัควบคุมไดs้ubspace .  
Function File: [retval, dgkf_struct ] = is_dgkf (asys, nu, ny, tol )  
ตดัสินใจไม่วา่ท่ีระบบช่องวา่งหนา้ท่ีเวลาซ่ึงต่อเน่ืองกนัพบการสันนิษฐานของDGKF 
อลักอลิท่ึม. ระบบพาร์ติชัน่ใน: 

[dx/dt] = [A  | Bw  Bu  ][w] 
[ z   ]   [Cz | Dzw Dzu ][u] 
[ y   ]   [Cy | Dyw Dyu ] 

Inputs  

asys  



system data structure  
nu  
number of controlled inputs  
ny  
number of measured outputs  
tol  
threshhold for 0. Default: 200eps  
Outputs  
retval  
true(1) if system passes check, false(0) otherwise  
dgkf_struct  
data structure of is_dgkf results. Entries:  
nw  
nz  
dimensions of w, z  
a  
system matrix  
bw  
(n x nw) qw-transformed disturbance input matrix  
bu  
(n x nu) ru-transformed controlled input matrix;  

Note  

cz  
(nz x n) Qz-transformed error output matrix  
cy  
(ny x n) ry-transformed measured output matrix  

Note  

dzu  
dyw  



off-diagonal blocks of transformed system matrix that enter z, y from u, w respectively  
ru  
controlled input transformation matrix  
ry  
observed output transformation matrix  
dyu_nz  
nonzero if the dyu block is nonzero.  
dyu  
untransformed dyu block  
dflg  
nonzero if the system is discrete-time  
is_dgkf exits with an error if the system is mixed discrete/continuous  

References  

[1]  
Doyle, Glover, Khargonekar, Francis, "State Space Solutions to Standard H2 and Hinf Control 
Problems," IEEE TAC August 1989  
[2]  
Maciejowksi, J.M.: "Multivariable feedback design,"  
Function File: is_stable (a, tol, dflg)  
Function File: is_stable (sys, tol)  
การกลบัคืน 1 ถา้matrixหรือระบบsys มีเสถียรภาพ,หรือ 0 ถา้ไม่.  

Inputs  

tol  
is a roundoff paramter, set to 200*eps if omitted.  
dflg  
Digital system flag (not required for system data structure):  
dflg != 0  
stable if eig(a) in unit circle  
dflg == 0  



stable if eig(a) in open LHP (default)  
 
System Analysis-Time Domain 

 Function File: c2d (sys, opt, t)  
Function File: c2d (sys, t)  

Inputs  

sys  
system data structure (may have both continuous time and discrete time subsystems)  
opt  
string argument; conversion option (optional argument; may be omitted as shown above)  
"ex"  
use the matrix exponential (default)  
"bi"  
use the bilinear transformation  

  
    2(z-1) 
s = ----- 
    T(z+1) 

FIXME:ทางออกทางเลือกน้ีกบัความผดิถา้sys ไม่ต่อเน่ืองกนั 
Note  ถา้2nd argumentไม่เป็นเชือก,c2d สันนิษฐานซ่ึงท่ี2nd argumentเป็นt และด าเนินการจดัสรร
ไวข้องการตรวจสอบ argument 
Outputs dsys discrete จบัเวลาส่ิงท่ีเท่ากนัผา่นzero-order ถือ,ทดลองแต่ละt วนิาที.  
เปล่ียนโครงสร้างขอ้มูลระบบก าลงับรรยาย.  
 ..  

. 
x = Ac x + Bc u 

discrete จบัเวลารูปแบบเท่ากนั.  

x[n+1] = Ad x[n] + Bd u[n] 

Function File: d2c (sys, tol)  

Function File: d2c (sys, opt)  
เปล่ียนdiscrete (ตวัแทน)ระบบต่อระบบซ่ึงต่อเน่ืองกนั. ใช.้เป็น 



sysgettsam(sys)  

Inputs  

sys  
system data structure with discrete components  
tol  
Scalar value. tolerance for convergence of default "log" option (see below)  
opt  
conversion option. Choose from:  
"log"  
ด าเนินการอยูผ่า่นmatrixเลขลอกอริทึม. เพราะวา่บางปัญหากบัการค านวณมนัถูกติดตามโดยอลักอ
ลิท่ึมการตกลงมาซ่ึงสูงสุดเพื่อแสดงตวัเวลาซ่ึงต่อเน่ืองกนั,b ,เพื่อไดส่ิ้งท่ีดีกวา่เหมาะสมต่อขอ้มูล
แท.้  
"bi"  
การเปล่ียนแปลงถูกด าเนินการผา่นbilinear เปล่ียนรูปท่ีไหนท่ีเป็นระบบก าลงัทดลองเวลา.  
Outputs csys continuous time system (same dimensions and signal names as in sys).  
 

Function File: [dsys, fidx] = dmr2d (sys, idx, sprefix, ts2, cuflg)  
ผูเ้ปล่ียนแปลงmultirate ระบบซ่ึงดิจิตอลต่อสภาพระบบซ่ึงดิจิตอลอตัราเด่ียวระบุโดยidx . sprefix 
ถูกทดลองท่ีผูอ่ื้นทั้งหมดts2 ,ถูกสันนิษฐานทดลองท่ี.  
ts1 = sysgettsam (sys).  

Inputs  

sys  
discrete time system; dmr2d exits with an error if sys is not discrete  
idx  
indices or names of states with sampling time sysgettsam(sys) (may be empty); see listidx  
sprefix  
list of string prefixes of states with sampling time sysgettsam(sys) (may be empty)  
ts2  



sampling time of states not specified by idx, sprefix must be an integer multiple of 
sysgettsam(sys)  
cuflg  
"constant u flag"ถา้cuflg เป็นnonzero ดงันั้นอินพุทระบบถูกสันนิษฐานเป็นจ านวนคงท่ีเหนือการ
ตรวจแกก้ าลงัทดลองใน".มิฉะนั้น,ตั้งแต่อินพุทสามารถการเปล่ียนแปลงระหวา่งเวลาระหวา่งt ใน,
การจดัตั้งเพิ่มข้ึนของอินพุทเป็น.ประกอบดว้ยอยูใ่นการตรวจแกB้ matrixเพื่อท่ีส่ิงเหล่าน้ี
intersample อินพุทอาจจะรวมอยูแ่ลว้ใน.ระบบsingle-rate  . default cuflg = 1.  
  

Outputs  

dsys  
equivalent discrete time system with sampling time ts2.  

The sampling time of sys is updated to ts2.  

if cuflg=0 then a set of additional inputs is added to the system with suffixes _d1, ..., _dn 
to indicate their delay from the starting time k ts2, i.e. u = [u_1; u_1_d1; ..., u_1_dn] 
where u_1_dk is the input k*ts1 units of time after u_1 is sampled. (ts1 is the original 
sampling time of the discrete time system and ts2 = (n+1)*ts1)  

fidx  
indices of "formerly fast" states specified by idx and sprefix; these states are updated to the new 
(slower) sampling interval ts2.  
Function File: damp (p, tsam)  
แสดงeigenvalues ,ความถ่ีโดยธรรมชาติและการท าให้อตัราส่วนdampingเก่ียวกบัeigenvalues ของ
matrix p .  
ถา้p เป็นmatrixและtsam ถูกระบุ,eigenvalues เก่ียวกบัp ถูกสันนิษฐานเป็นในz-domain .  
Function File: dcgain (sys, tol)  
การกลบัคืนdc-gain matrix. ถา้dc-gain ไม่ส้ินสุดmatrixวา่งเปล่าถูกคืน.  
 

Function File: [y, t] = impulse (sys, inp, tstop, n)  
ค าตอบส าหรับระบบตามระยะยาว. ระบบสามารถdiscrete หรือสามารถmultivariable ได.้  



ถา้ไม่มีoutput argumentถูกระบุ,แผนผงัผลหรือขอ้มูลค าตอบแส าหรับsystem 

Inputs  

sys  
System data structure.  
inp  
Index of input being excited  
tstop  
The argument tstop (scalar value) denotes the time when the simulation should end.  
n  
the number of data values.  

Both parameters tstop and n can be omitted and will be computed from the eigenvalues 
of the A-Matrix.  

Outputs y, t: impulse response  
Function File: [y, t] = step (sys, inp, tstop, n)  
ค าตอบstepส าหรับระบบเส้นตรง. ระบบสามารถdiscrete หรือสามารถmultivariable ได.้  

Inputs  

sys  
System data structure.  
inp  
Index of input being excited  
tstop  
The argument tstop (scalar value) denotes the time when the simulation should end.  
n  
the number of data values.  

Both parameters tstop and n can be omitted and will be computed from the eigenvalues 
of the A-Matrix.  

Outputs y, t: impulse response  



System Analysis-Frequency Domain  

Function File: frdemo ()  
. กล่องเคร่ืองมือของ octave ของ freg.response 
Function File: [mag, phase, w] = bode (sys, w, out_idx, in_idx)  
.ใชห้ากราฟของ bode 

Inputs  

sys  
a system data structure (must be either purely continuous or discrete; see is_digital)  
w  
frequency values for evaluation.  
ถา้sys เป็นต่อเน่ืองกนั,ดงันั้นbodeประเมินค่าท่ีไหนท่ีเป็นการยา้ยระบบ 
ถา้sys เป็นdiscrete ,ดงันั้นbodeประเมินค่าG (exp (jwT )). G(exp(jwT))  
 
...เป็นระบบก าลงัทดลองเวลา.  
               ...เป็นการยา้ยระบบฟังกช์นั.  
Function File: [wmin, wmax] = bode_bounds (zer, pol, dflg, tsam)  
ไดข้อบเขตการผิดสัญญาของความถ่ีการตดัออกซ่ึงอาศยัพื้นฐานแลว้ความถ่ีของระบบpolesและ
zeros .  
ขอบเขตความถ่ีเป็นเวลาระหวา่ง[10wmin ,10wmax] .  
Function File: ltifr (a, b, w)  
Function File: ltifr (sys, w)  
ตามระยะยาวจบัเวลาค าตอบความถ่ีไม่เปล่ียนแปลงของระบบอินพุทเด่ียว.  
Inputs  
a  
b  
coefficient matrices of  
sys  
system data structure  
w  
vector of frequencies  



 
Outputs out  

  
                           -1 
            G(s) = (jw I-A) B 

Function File: [realp, imagp, w] = nyquist (sys, w, out_idx, in_idx, atol)  
Function File: nyquist (sys, w, out_idx, in_idx, atol)  
Nyquist plot แผนผงัของระบบ;ถา้ไม่มีoutput argumentถูกให,้Nyquist แผนผงัถูกพิมพต่์อ.  
Function File: tzero (a, b, c, d, opt)  
Function File: tzero (sys, opt)  
ค านวณการส่งมาzeros ของต่อเน่ืองกนั.  

  
. 
x = Ax + Bu 
y = Cx + Du 

หรือ 

x(k+1) = A x(k) + B u(k) 
y(k)   = C x(k) + D u(k) 

Outputs  
zer  
การส่งมาzeros ของระบบ.  
 .. gain  
การน าเลขคูณ(pole-zero รูปแบบ)ของSISOการยา้ยฟังกช์นัการกลบัคืนgain=0 ถา้ระบบเป็น
multivariable 
Function File: tzero2 (a, b, c, d, bal)  
ค านวณการส่งมาzeros ของ a,b ,c,d .  
 
 
 
 
Controller Design  
H_infinity การออกแบบdemos ส าหรับSISOซ่ึงต่อเน่ืองกนัและMIMOระบบและdiscrete ระบบ 
SISOระบบยากควบคุมเพราะวา่มนัเป็นไม่ท าใหเ้ป็นขั้นตอนนอ้ยท่ีสุดและไม่เสถียร.  



SISO plant  

  

                s - 2 
     G(s) = -------------- 
            (s + 2)(s - 1) 
 
                              +----+ 
         -------------------->| W1 |---> v1 
     z   |                    +----+ 
     ----|-------------+                   || T   ||     => min. 
         |             |                       vz   infty 
         |    +---+    v   y  +----+ 
       u *--->| G |--->O--*-->| W2 |---> v2 
         |    +---+       |   +----+ 
         |                | 
         |    +---+       | 
         -----| K |<------- 
              +---+ 

W1 und W2 เป็นความแขง็แรงและการกระท าก าลงัเพิ่มความส าคญัฟังกช์นั. 
MIMO plant  
     w 
      1  



  

     w 
      1 -----------+ 
                   |                   +----+ 
               +---------------------->| W1 |----> z1 
     w         |   |                   +----+ 
      2 ------------------------+ 
               |   |            | 
               |   v   +----+   v      +----+ 
            +--*-->o-->| G  |-->o--*-->| W2 |---> z2 
            |          +----+      |   +----+ 
            |                      | 
            ^                      v 
             u (from                 y (to K) 
               controller 
               K) 
 
 
                  +    +           +    + 
                  | z  |           | w  | 
                  |  1 |           |  1 | 
                  | z  | = [ P ] * | w  | 
                  |  2 |           |  2 | 
                  | y  |           | u  | 
                  +    +           +    + 

Function File: hinfdemo ()  
 
DISCRETE SYSTEM  
. น่ีไม่เป็นความจริงdiscrete การออกแบบ.การออกแบบถูกท าใหส้ าเร็จในเวลาซ่ึงต่อเน่ืองกนัขณะท่ี
ผลกระทบเก่ียวกบัการทดลองเป็น.บรรยายโดยbilinear การแปรสภาพของระบบซ่ึงทดลอง. 
โรงงานวธีิการน้ีทีเดียวบ่อน ้าถา้.  
ถา้ระยะเวลาการสุ่มตวัอยา่งเป็น"ส่ิงท่ีเล็ก"เปรียบเทียบกบัพืชมัน่คงเวลา.  



The continuous plant  

  

                   1 
     G (s) = -------------- 
      k      (s + 2)(s + 1) 
 

is discretised with a ZOH (Sampling period = Ts = 1 second):  

  

               0.199788z + 0.073498 
     G(s) = -------------------------- 
            (z - 0.36788)(z - 0.13534) 
 
                              +----+ 
         -------------------->| W1 |---> v1 
     z   |                    +----+ 
     ----|-------------+                   || T   ||     => min. 
         |             |                       vz   infty 
         |    +---+    v      +----+ 
         *--->| G |--->O--*-->| W2 |---> v2 
         |    +---+       |   +----+ 
         |                | 
         |    +---+       | 
         -----| K |<------- 
              +---+ 

Function File: [l, m, p, e] = dlqe (a, g, c, sigw, sigv, z)  
สร้างตามระยะยาวquadratic estimator (Kalman ตวักรอง)ส าหรับdiscrete ระบบเวลา.  

x[k+1] = A x[k] + B u[k] + G w[k] 
  y[k] = C x[k] + D u[k] + v[k] 

 
ท่ีw ,v เป็นกระบวนการzero-mean gaussian เสียงรบกวนกบัความเขม้ขน้ของแต่ละตวั 
sigw = cov (w, w) and sigv = cov (v, v).  

ถา้ specified, z is cov (w, v). Otherwise cov (w, v) = 0.  



The observer structure is  

  
z[k|k] = z[k|k-1] + L (y[k] - C z[k|k-1] - D u[k]) 
z[k+1|k] = A z[k|k] + B u[k] 

The following values are returned:  

l  
The observer gain, (a - alc). is stable.  
m  
The Riccati equation solution.  
p  
The estimate error covariance after the measurement update.  
e  
The closed loop poles of (a - alc).  
Function File: [k, p, e] = dlqr (a, b, q, r, z)  
สร้างตามระยะยาวquadratic ท่ีบงัคบัน ้าส าหรับdiscrete ระบบเวลา.  

x[k+1] = A x[k] + B u[k] 

to minimize the cost functional  

  J = Sum (x' Q x + u' R u) 

z omitted or  

  J = Sum (x' Q x + u' R u + 2 x' Z u) 

z included.  

The following values are returned:  

k  
The state feedback gain, (a - bk) is stable.  
p  
The solution of algebraic Riccati equation.  



e  
The closed loop poles of (a - bk).  
Function File: [Lp, Lf, P, Z] = dkalman (A, G, C, Qw, Rv, S)  
สร้างตามระยะยาวquadratic estimator (Kalman predictor )ส าหรับdiscrete ระบบเวลา.  

x[k+1] = A x[k] + B u[k] + G w[k] 
  y[k] = C x[k] + D u[k] + v[k] 

ท่ีw ,v เป็นกระบวนการzero-mean gaussian เสียงรบกวนกบัความเขม้ขน้ของแต่ละตวั 
Qw = cov (w, w) and Rv = cov (v, v). 
,ถา้ S is cov (w, v). Otherwise cov (w, v) = 0..  

The observer structure is  

  
x[k+1|k] = A x[k|k-1] + B u[k] + LP (y[k] - C x[k|k-1] - D u[k]) 
x[k|k] = x[k|k-1] + LF (y[k] - C x[k|k-1] - D u[k]) 

The following values are returned:  

Lp  
The predictor gain, (A - Lp C) is stable.  
Lf  
The filter gain.  
P  
The Riccati solution.  

P = E [(x - x[n|n-1])(x - x[n|n-1])']  

Z  
The updated error covariance matrix.  

Z = E [(x - x[n|n])(x - x[n|n])']  

 
 

Function File: {[K}, gain, kc, kf, pc, pf] = h2syn (asys, nu, ny, tol)  



 
การออกแบบH2 ตวัควบคุมดีท่ีสุดต่อขบวนการในDoyle ,Glover ,Khargonekar ,Francis ,.  

Inputs input system is passed as either  

asys  
system data structure (see ss2sys, sys2ss)  
controller is implemented for continuous time systems  
controller is NOT implemented for discrete time systems  
nu  
number of controlled inputs  
ny  
number of measured outputs  
tol  
threshhold for 0. Default: 200*eps  

Outputs  

k  
system controller  
gain  
optimal closed loop gain  
kc  
full information control (packed)  
kf  
state estimator (packed)  
pc  
ARE solution matrix for regulator subproblem  
pf  
ARE solution matrix for filter subproblem  
Function File: hinf_ctr (dgs, f, h, z, g)  
เรียกโดยhinfsyn เพื่อค านวณH_inf ตวัควบคุมดีท่ีสุด.  

Inputs  



dgs  
data structure returned by is_dgkf  
f  
h  
feedback and filter gain (not partitioned)  
g  
final gamma value  
Outputs controller (system data structure)  
ไม่พยายามใชน่ี้ท่ีบา้น;ไม่มีargumentก าลงัตรวจสอบด าเนินการ.  
Function File: [k, g, gw, xinf, yinf] = hinfsyn (asys, nu, ny, gmin, gmax, gtol, ptol, tol)  

Inputs input system is passed as either  

asys  
system data structure (see ss2sys, sys2ss)  
controller ถูกท าใหส้ าเร็จส าหรับระบบเวลาซ่ึงต่อเน่ืองกนั.  
controller เป็นNOTท าใหส้ าเร็จส าหรับdiscrete ระบบเวลา.  
nu  
number of controlled inputs  
ny  
number of measured outputs  
gmin  
initial lower bound on H-infinity optimal gain  
gmax  
initial upper bound on H-infinity optimal gain  
gtol  
gain threshhold. Routine quits when gmax/gmin < 1+tol  
ptol  
poles with abs(real(pole)) < ptol*||H|| (H is appropriate Hamiltonian) are considered to be on the 
imaginary axis. Default: 1e-9  
tol  
threshhold for 0. Default: 200*eps  



gmax, min, tol, and tol must all be postive scalars.  

Outputs  
k  
system controller  
g  
designed gain value  
gw  
closed loop system  
xinf  
ARE solution matrix for regulator subproblem  
yinf  
ARE solution matrix for filter subproblem  
Function File: [retval, pc, pf] = hinfsyn_chk (a, b1, b2, c1, c2, d12, d21, g, ptol)  
เรียกโดยhinfsyn เพื่อพบถา้ส่ิงท่ีไดรั้บg ท าใหเ้ง่ือนไขพอใจในทฤษฎีบท 3 ในDoyle ,Glover 
,Khargonekar ,.  
การแก้ปัญหาช่องว่างหน้าทีต่่อมาตรฐานH2 และHinf ปัญหาการควบคุม.  

Inputs as returned by is_dgkf, except for:  

g  
candidate gain level  
ptol  
as in hinfsyn  

Outputs  

retval  
 
 
 
 

Function File: [xinf, x_ha_err] = hinfsyn_ric (a, bb, c1, d1dot, r, ptol)  



Forms  

  
xx = ([BB; -C1'*d1dot]/R) * [d1dot'*C1 BB']; 
Ha = [A 0*A; -C1'*C1 -A'] - xx; 

และแกไ้ขเขา้ร่วมRiccati สมการ. รหสัความผิดx_ha_err ช้ีบอกหน่ึงในผูติ้ดตามcondition 
0  
successful  
1  
xinf has imaginary eigenvalues  
2  
hx not Hamiltonian  
3  
xinf has infinite eigenvalues (numerical overflow)  
4  
xinf not symmetric  
5  
xinf not positive definite  
6  
r is singular  
 
 
 

Function File: [k, p, e] = lqe (a, g, c, sigw, sigv, z)   
 

Function File: [k, p, e] = lqe (a, g, c, sigw, sigv, z)   
 .  
สร้างตามระยะยาวquadratic estimator (Kalman ตวักรอง)ส าหรับระบบเวลาซ่ึงต่อเน่ืองกนั.  

dx 
-- = a x + b u 
dt 
 
y = c x + d u 



ท่ีw และv เป็นกระบวนการzero-mean gaussian เสียงรบกวนกบัความเขม้ขน้ของแต่ละคน.  

sigw = cov (w, w) 
sigv = cov (v, v) 

argumentซ่ึงสิทธิในการเลือกz เป็นcross-covariance cov (w ,v ). ถา้มนัถูกละเวน้,cov (w ,v )=  0 
เป็น .  

Observer structure is dz/dt = A z + B u + k (y - C z - D u)  

The following values are returned:  

k  
The observer gain, (a - kc) is stable.  
p  
The solution of algebraic Riccati equation.  
e  
The vector of closed loop poles of (a - kc).  
Function File: [k, q1, p1, ee, er] = lqg (sys, sigw, sigv, q, r, in_idx)  
การออกแบบlinear-quadratic-gaussian ตวัควบคุมดีท่ีสุดส าหรับระบบ.  

  
dx/dt = A x + B u + G w       [w]=N(0,[Sigw 0    ]) 
    y = C x + v               [v]  (    0   Sigv ]) 

หรือ 

  
x(k+1) = A x(k) + B u(k) + G w(k)       [w]=N(0,[Sigw 0    ]) 
  y(k) = C x(k) + v(k)                  [v]  (    0   Sigv ]) 

 

Inputs  

sys  
system data structure  
sigw  
sigv  
intensities of independent Gaussian noise processes (as above)  
q  



r  
state, control weighting respectively. Control ARE is  
in_idx  
names or indices of controlled inputs (see sysidx, listidx)  

default: last dim(R) inputs are assumed to be controlled inputs, all others are assumed to 
be noise inputs.  

Outputs  
k  
system data structure format LQG optimal controller (Obtain A,B,C matrices with sys2ss, sys2tf, 
or sys2zp as appropriate)  
p1  
Solution of control (state feedback) algebraic Riccati equation  
q1  
Solution of estimation algebraic Riccati equation  
ee  
estimator poles  
es  
controller poles  
Function File: [k, p, e] = lqr (a, b, q, r, z)  
สร้างตามระยะยาวquadratic ท่ีบงัคบัน ้าส าหรับระบบเวลาซ่ึงต่อเน่ืองกนั. 

dx 
-- = A x + B u 
dt 

ท าใหค้่านอ้ยท่ีสุดงาน.  

      infinity 
      / 
  J = |  x' Q x + u' R u 
     / 
    t=0 

ละเวน้ z หรือ 



      infinity 
      / 
  J = |  x' Q x + u' R u + 2 x' Z u 
     / 
    t=0 

z ประกอบดว้ย.  
ค่าซ่ึงตามมาถูกคืน: 
.. k  
ส่ิงท่ีไดรั้บผลยอ้นกลบัหนา้ท่ี,(- bk )มีเสถียรภาพและท าใหค้่านอ้ยท่ีสุดงาน.  
p  
การแกปั้ญหาเสถียรของเก่ียวกบัพีชคณิตเหมาะสมRiccati สมการ.  
e  
เวกเตอร์ของloop polesซ่ึงปิดแลว้ของ(- bk ).  
Function File: lsim (sys, u, t, x0)  
ผลิตoutputส าหรับการท าตามระบบlinear.  
Function File: place (sys, p)  
ค านวณmatrixK นัน่ส่ิงนั้นถา้สภาพเป็นผลยอ้นกลบักบัส่ิงท่ีไดรั้บK ,ดงันั้นeigenvalues . ของloop
ซ่ึงปิดแลว้ระบบ(ฉนั). e. A-BK เหล่านั้นระบุในเวกเตอร์p .  
Miscellaneous Functions (Not yet properly filed/documented)  
@deftypefn{Function File}: axis2dlim (axdata)  
ตดัสินใจขอบเขตเส้นศูนยก์ลางส าหรับ2-d ขอ้มูล(เวกเตอร์หลกั);ให1้0% ขอบรอบแผนผงั.  
 
อดขอบเขา้เก่ียวกบั+/-  0 .  1 ถา้ขอ้มูลเก่ียวกบัขนาดหน่ึง(หรือจุดเด่ียว).  

Inputs axdata nx2 matrix of data [x,y]  

Outputs axvec vector of axis limits appropriate for call to axis() function  

 

 

Function File: rlocus (inputs)  



  

[rldata, k] = rlocus(sys[,increment,min_k,max_k]) 
Displays root locus plot of the specified SISO system. 
 
       -----   ---     -------- 
   --->| + |---|k|---->| SISO |-----------> 
       -----   ---     --------        | 
       - ^                             | 
         |_____________________________| 
 
inputs: sys = system data structure 
min_k, max_k,increment: minimum, maximum values of k and 
the increment used in computing gain values 
Outputs: plots the root locus to the screen. 
rldata: Data points plotted column 1: real values, column 2: imaginary 
values) 
k: gains for real axis break points. 

Function File: sortcom (inputs)  

  

[yy,idx] = sortcom(xx[,opt]): sort a complex vector 
xx: complex vector 
opt: sorting option: 
 "re": real part (default) 
 "mag": by magnitude 
 "im": by imaginary part 
 
if opt != "im" then complex conjugate pairs are grouped together, 
a - jb followed by a + jb. 
yy: sorted values 
idx: permutation vector: yy = xx(idx) 

 
 

Function File: ss2tf (inputs)  



  

[num,den] = ss2tf(a,b,c,d) 
Conversion from tranfer function to state-space. 
The state space system 
      . 
      x = Ax + Bu 
      y = Cx + Du 
 
is converted to a transfer function 
 
                num(s) 
          G(s)=------- 
                den(s) 
 
used internally in system data structure format manipulations 

 

Function File: ss2zp (inputs)  

  

Converts a state space representation to a set of poles and zeros. 
 
[pol,zer,k] = ss2zp(a,b,c,d) returns the poles and zeros of the state space 
system (a,b,c,d).  K is a gain associated with the zeros. 
 
used internally in system data structure format manipulations 

Function File: starp (P, K, ny, nu)  

  

Redheffer star product or upper/lower LFT, respectively. 
 
 
               +-------+ 
     --------->|       |---------> 
               |   P   | 
          +--->|       |---+  ny 
          |    +-------+   | 



          +-------------------+ 
                           |  | 
          +----------------+  | 
          |                   | 
          |    +-------+      | 
          +--->|       |------+ nu 
               |   K   | 
     --------->|       |---------> 
               +-------+ 
 
If ny and nu "consume" all inputs and outputs of K then the result 
is a lower fractional transformation. If ny and nu "consume" all 
inputs and outputs of P then the result is an upper fractional 
transformation. 
 
ny and/or nu may be negative (= negative feedback) 

Function File: tf2ss (inputs)  

  

Conversion from tranfer function to state-space. 
The state space system 
      . 
      x = Ax + Bu 
      y = Cx + Du 
 
is obtained from a transfer function 
 
                num(s) 
          G(s)=------- 
                den(s) 
 
via the function call [a,b,c,d] = tf2ss(num,den). 
The vector 'den' must contain only one row, whereas the vector 'num' 



may contain as many rows as there are outputs of the system 'y'. 
The state space system matrices obtained from this function will be 
in controllable canonical form as described in "Modern Control Theory", 
[Brogan, 1991]. 
 
 

Function File: tf2zp (inputs)  
เปล่ียนtransfer functions เป็น poles / zeros.  
[zer,pol,k] = tf2zp(num,den) 
 

Function File: [a, b, c, d] = zp2ss (zer, pol, k)  
เปล่ียน from zero / pole เป็น state space 
 

Function File: [num, den] = zp2tf (zer, pol, k)  
เปล่ียน zeros / poles เป็น a transfer function.  
Inputs  
zer  
pol  
vectors of (possibly complex) poles and zeros of a transfer function. Complex values should 
appear in conjugate pairs  
k  
real scalar (leading coefficient)  
[num,den] = zp2tf(zer,pol,k) forms the transfer function num/den from the vectors of poles and 
zeros.  
 


