Matlab

Matrix Laboratory  : laboratorio di matrice

Si possono usare le seguenti operazioni:

+

somma

-

differenza

*

prodotto

/

divisione

^

elevamento a potenza

Oltre alle funzioni matematiche predefinite:

sqrt(x)
radice quadrata di x

exp(x)
esponenziale

log(x)
logaritmo naturale

sin(x) 
seno

cos(x)
coseno

tan(x)
tangente

asin(x)
arcseno

naturalmente, dopo aver definito x.

Esistono anche delle variabili predefinite:

pi
p greco

i
unità immaginaria

ans
è la risposta

Si possono dare nomi alle variabili fino a 31 lettere e numeri (compreso l’underscore). Non si può iniziare con un numero e Matlab distingue tra lettere maiuscole e minuscole. Se si vuole sapere l’elenco delle variabili si usa la funzione “who”. Se si vuole cancellare una variabile si usa “clear nome” oppure si vuole cancellare tutte le variabili si usa “clear”.

Se si conclude l’istruzione con un punto e virgola ( ; ), matlab non visualizza il risultato.

Per informazioni sui formati possibili si utilizza l’istruzione help format; tra cui:

format short

5 caselle disponibili
format long

15 caselle disponibili
format short e

floating point con 5 caselle
format long e

floating point con 15 caselle
Per inserire una matrice si scrivono gli elementi dentro una parentesi quadra intervallati da uno spazio o da una virgola per scrivere ogni riga, e ogni riga separata da un punto e virgola. es.


A = [a , b , c ; d , e , f ; g ,h ,i] = [a b c ; d e f ; g h i]

In una matrice, per individuare:

un elemento

a = A(2,3)

la riga 1

=A(1, : )

la colonna 2

=A( : , 2)

parte di una riga
=A(1, 2:4)

parte di una colonna
=A(1:3, 5)

una sottomatrice
=A(1:3 , 2:4)

Matlab permette di creare direttamente alcuni particolari tipi di matrice

eye(ordine)

matrice identità

zeros(m,n)

tutti gli elementi uguale a zero

ones(m,n)

tutti gli elementi uguale a uno

rand(m,n)

elementi casuali tra zero e uno

hilb(m)


matrice di Hilbert

inv(A)

matrice inversa

det(A)

determinante della matrice quadrata A

Se v è un vettore (riga o colonna)

max(v)        
restituisce il massimo degli elementi di v

min(v)  
restituisce il minimo degli elementi di v

sum(v)
restituisce la somma degli elementi di v

prod(v) 
restituisce il prodotto degli elementi di v 

length(v)
restituisce il numero di elementi di v

sort(v)

ordina il vettore

a( i )

elemento i-esimo

a( end)

l’ultimo elemento

a( i )=[ ]
per eliminare l’i-esimo elemento

a( i )=(1: passo : 5)

dal 1° al 5° con passo

a = [inizio : passo : fine]
generazione elementi con passo, se omesso passo uguale a 1

Le operazioni tra vettori, se si vogliono eseguire tra ciascun elemento, oltre alla normale somma e sottrazione, per le altre operazioni si usa la seguente sintassi:

.*

./

.^

Se A è una matrice

max(A)  
restituisce un vettore riga che contiene l’elemento massimo di ogni colonna

min(A) 
restituisce un vettore riga che contiene l’elemento minimo di ogni colonna
sum(A)
restituisce un vettore riga che contiene la somma degli elementi di ogni colonna 

prod(A)
restituisce un vettore colonna che contiene la somma degli elementi di ogni colonna

size(A)
restituisce un vettore riga di due elementi: [n. righe, n. colonne]
length(A)
uguale a max(size(A))

x = linspace(inizio,fine,punti)
y = f(x)

plot( x , y , ’*’ )

esegue il disegno della funzione per punti

Nuovi comandi

• media =
mean(v)
• Struttura condizionale semplice

if condizione_1
blocco di comandi da eseguire se la condizione_1 è vera

end
• Uscita incondizionata break  

• Il comando disp visualizza un messaggio

• Per risolvere un sistema lineare mediante riduzione di Gauss di una generica espressione Ax = B si usa questa istruzione: x = A\B
f = ‘ la funzione scritta come stringa di caratteri ‘

ff = inline(f)

trasforma in funzione

plot(x, ff(x) )

Norma

norm( a ,1)
norma 1 

norm(a)
norma 2

norm(a,inf)
norma infinita

cond(a)=norm(a)*norm(inv(a))
numero condizione

Polinomi

Per inserire un polinomio di grado n si inserisce un vettore p dei suoi coefficienti iniziando dal coefficiente del grado n al coefficiente del termine noto, si ha quindi un vettore di n+1 elementi.

Se si vuole valutare il polinomio in x (vettore di n numeri) si usa il polyval( p,x) che restituisce un vettore contenente i valori che assume la funzione per ciascuno degli x punti.

Per effettuare il prodotto tra due polinomi si usa conv(p,q) dove p e q sono i due polinomi che restituisce il vettore dei coefficienti del prodotto.

polyder(p) = derivazione del polinomio

polyint(p) = restituisce la primitiva del polinomio = q

integrale definito:  polyval(q,b)-polyval(q,a) dove q è la primitiva

Radici


fzero(f,x) 
cerca uno zero vicino al valore x 


          (per eq. non lineari)


roots(p)
ricerca le radici del polinomio p (coefficienti del polinomio)    (per eq. lineari)

Interpolazione


dati n+1 nodi si vuole interpolare:
polyfit(x,y,n)
dove x sono le ascisse dei punti, y le ordinate dei punti e n il grado del polinomio interpolatore. Se n=length(x)-1 è una interpolazione se è < sono minimi quadrati

coefficiente angolare = COVarianza/VARianza

coefficiente di correlazione = q(x,y) = mean(x*y) - 
· mean(x)*mean(y)/STD(x)*STD(y)
dove con STD si intende deviazione standard.

Formule di quadratura

Newton-Cotes

es.
x = linspace(…)


p=polyfit(x,f,n-1)


q=polyint(p)


int = polyval(q,b)-polyval(q,a)

Trapezi


trapz(y)

Simpson

quad(funzione,a,b) = calcola valore approssimato dell’integrale tra a e b della funzione con formule di Simpson addirittura con tolleranza 1e-6

quad(fun,a,b,toll) = analogo ma con tolleranza “toll”

Lobatto (più preciso con lo stesso numero di nodi)


quadl(fun,a,b)


quadl(fun,a,b,toll)

Errori

Errore, per polinomi, interpolazione, è rappresentato come la norma infinita della differenza tra la soluzione vera e la soluzione trovata. Err = norm(soll(x)-y,inf). Mentre per singoli valori si usa per:

abs ( vero-appr)
 
Errore assoluto

abs ( vero-appr) / abs(vero)
Errore relativo

Equazioni Differenziali

Consultare l’help del programma

ode

ode23(f, x0 ,y0, options)

ode45(f, x0 ,y0, options)

Sono state scritte delle fuction file, script file che rappresentano delle vere e proprie nuove funzioni, il cui nome di salvataggio rappresenta il richiamo da usare in Matlab, tra cui:

eul
calcolo della soluzione di equazioni differenziali con Heulero

rk4
calcolo della soluzione di equazioni differenziali mediante Runge Kutta 4

