LABORATOR NR. 12:
PROIECTAREA REGULATOARELOR NUMERICE -
METODA PROIECTARII DIRECTE IN DOMENIUL TIMP

1. Obiectivele lucrarii

a) studiul metodei proiectarii directe in domeniul timp a regulatoarelor numerice;

b) acordarea regulatorului numeric in conformitate cu metoda proiectarii directe in
domeniul timp;

2. Mersul lucrarii

Fie un proces reglat avand functia de transfer:
2
H,(s)= 1
0 (%) 4s+1 @
Sa se proiecteze un regulator numeric prin metoda alocarii directe in domeniul timp care sa

asigure eroare stationara nula la intrare treapta unitara, un suprareglaj o =4.5% si un timp
tranzitoriu t, =5sec.

Primul pas este determinarea ecuatiei recursive a partii fixate considerand un element de
retinere de ordin zero si perioada de esantionare de T =1sec.

Functia de transfer a partii fixate cu tot cu elementul de retinere este:

2

H,(s)=H,(S)H, (s)=(1-e™ 2

((8)=He (S)H, (5) = ( )S(4s+1) 2
In continuare se aplica transformata Z:

-1
H (2% =@-2Yz{L" 2 _0.442398447 . 3)
s(4s+1) 1-0.77880078z
Din ecuatia (3) rezulta ecuatia recursiva a partii fixate:
y, =0.77880078y, , +0.44239844u, , 4)
Tinand cont de performantele impuse se aleg urmatoarele valori ale iesirii buclei:
y,=0,y,=05y,=08;y,=1.045y. =y, =....=1 (5)
Deci rezulta transformata Z a iesirii dorite ca fiind:
Y,(z')=0527%+0.82°+1.0452* +2° + 2% +..=
-5
=052 +082° +1.0452 + Z - (6)
-z
~0527%+0.32°+0.2452* —0.0452"°
1-z*

Functia de transfer discreta dorita in bucla inchisa este:
Ho, (') =0522+0.32+0.2452* - 0.045z2°° )

Rezulta functia de transfer a regulatorului:



1 Hy,(z') 1-0.77880078z" 0.5z7+0.32°+0.2452* —0.0457°°
H. (z)1-H,(z") 044239844z 1-(0.527%+0.3z7°+0.2452™* —0.0452°°)

~ 1.1302029z ™ —0.202081162 % +0.025677682° —0.53301768z * +0.079218267"°
(1-z")(1+2"+0527+0.22°~0.0452")

Hg (Z_l) =

(8)

Schema Simulink din figura 1 realizeaza simularea structurii proiectate anterior. Raspunsul
obtinut la iesirea procesului este reprezentat in figura 2. Din raspunsul procesului se observa
ca acesta respecta raspunsul impus prin proiectare si, in consecinta, cerintele impuse de
problema.
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In figura 3 s-a simulat comportarea buclei proiectate in cazul unei perturbatii pe iesire. Din
rezultatul simularii (figura 4) se observa ca perturbatia pe iesire este rejectata cu aceeasi
dinamica cu a urmarii referintei (5 secunde).
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In figura 5 s-a simulat comportarea buclei proiectate in cazul unei perturbatii pe comanda. Din
rezultatul simularii (figura 6) se observa ca perturbatia pe comanda este rejectata, dar durata
regimului tranzitoriu este mai mare.
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3. Cerinte

Se va urmari si reface calculul regulatorului numeric proiectat. Vor fi implementate in
Simulink schemele de simulare prezentate in vederea obtinerii rezultatelor de simulare
prezentate anterior. Se vor trage concluzii privind robustetea regulatorului proiectat.



