CALCULUL UNUI REGULATOR PRIN PLASAREA POLILOR

Exemplul 1
Consideram un sistem in bucla inchisd avand schema functionala prezentata in figura de mai jos, partea sa fixata
fiind definita prin
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Fig. Sistem in bucla inchisa cu regulator

Performantele impuse sunt urmatoarele:

€g = 0 (eroarea permanenta la o intrare treapta) (9.63)
6 <10% = Gjp, ; (suprareglajul la treaptd unitara) (9.64)
t, <0.16sec. =1, jn,; (9.65)
(timpul de raspuns relativ la o intrare in treapta)
(eroarea permanenta relativa la o intrare in rampa unitara)
og <100 rad/s = g iy, (banda de trecere la -3 dB) (9.67)
Etapa 1
Se constata ca
d f = 2
si atunci restrictia de cauzalitate d >d; este verificatd, daca W(s) corespunde unui sistem de ordin doi.
Etapa 2
Restrictia (9.63) este satisfacuta daca se alege o functie de transfer
W (s) =Wy (s)
o

unde Wj(s)are forma Wj(s) =

> 5 Pentru satisfacerea restrictiei (9.64), se alege, conform
oy +2Cm,s+s

relatiei |C = Cimp (&imp s€ determina pe baza figurii de mai jos), o valoare pentru factorul de amortizare astfel ca:
£=0.6 (9.68)
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Fig. Dependenta suprareglaj-factor de amortizare
Restrictia (9.65) este echivalenta cu:

4
>——=25 9.69
Con 016 (9.69)



dedusa din conditia |Co,, = "

r,imp

Eroarea permanenta relativa la o intrare in rampa unitara este satisfacutd daca relatia

unde Kjjmp =

. Altfel spus daca:
€2imp

oy, >100C . (9.70)

OJ_”>K

26

2imp | este satisfacuta,

Problema este, asadar, gasirea unei perechi (C, ®,) care respecta restrictiile mai sus mentionate. Figura de mai jos

ilustreaza punctele din planul (¢, ®,) care satisfac aceste restrictii.

Regiunea hagurata corespunde perechilor care satisfac relatiile (9.68), (9.69) si (9.70). Mai multe puncte satisfac de

asemenea ultima restrictie (9.67). Se poate alege, de exemplu,

€=0.6 si o, =60rad/s. (9.71)
Intr-adevar pentru factorul de amortizare, avem:

wg, =1.150, = 69rad/s < wg ;-
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Fig. Regiunea admisibild in planul (£, ®,)

Cu parametrii (9.71), functia de transfer a sistemului in bucla inchisa este:

3600
$° +725+3600

Etapa 3
Pentru calculul regulatorului, se utilizeaza ecuatia (9.61)
R(s) = 1 W,(s)  s(s+20) 3600  36(s+20)
Wi (s) 1-W,(s) 100 s(s+72) s+72

Cum restrictia de cauzalitate este satisfacuta, se obtine un regulator fizic realizabil.

Etapa 4
Se va face implementarea in Matlab Simulink.

1. Cerinte

Pentru valorile din tabelul de mai jos se vor calcula regulatoarele si se vor nota performantele obtinute in Tabelul
urmator. Se vor trage concluzii privind performantele sistemului in raport cu efortul de comanda necesar.

c t, & Valoarea maxima
a comenzii

Concluzii

€=0.6; o, =60radss.

€=0.6; o, =90rad/s




¢=09; ®, =60rad/s.

£=09; o, =90 rad/s

¢ =04; w, =40 rad/s

£ =0.8; w, =120 rad/s

Exemplul 2
Consideram un sistem in bucld inchisa avand schema functionald prezentat in figura de mai jos, partea sa fixata

fiind definita prin

50
Wi®=Seva)
U
u(s) 2 I Rres) _(S). W(s) > Y(s)

Fig. Sistem in bucla inchisa cu regulator

Performantele impuse sunt urmatoarele:

€g = 0 (eroarea permanenta la o intrare treapta) (9.63)
0 <20% = Oy ; (suprareglajul la treapta unitara) (9.64)
t, <0.05 sec. =t jp; (9.65)
(timpul de raspuns relativ la o intrare in treapta)
&, <0.01 =&, (9.66)

(eroarea permanenta relativa la o intrare in rampa unitara)

Sa se proiecteze un regulator astefl incat sistemul in bucla inchisa sa respecte performantele de mai sus.



