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Introducere

* Pentru un sistem liniar monovariabil Tn calitate de stare in

'

momentul de timp ,t,“ este vectorul conditiilor initiale

X(to)=X,.

 Deoarece problema de reglare se reduce l|la asigurarea
miscarii sistemului in originea de coordonate pentru orice
stari initiale este necesar de a forma semnalul de reglare ce
asigura o astfel de miscare, luand in considerare datele
despre starea sistemului, sau dupa cum se spune, este
nevoie de a forma conducerea sub forma de reactie.



Legea de reglare

* Se vor numi legea de reglare imaginea k:TxXX->U, se
pune in corespondenta fiecarui moment de timp
Lt si starii sistemului Tn acest moment de timp x(t)
valoarea actiunii de reglare u(t).

* Imaginea , k“ sau functia k(t, x(t)) determina u(t) in
mod incert.



Legea de reglare

* Pentru a asigura liniaritatea acestei functiei se va
primi:
k(t, x(t))=-k(t)x(t)

* ce reprezinta legea de reglare liniara, unde k(t) este
o matrice mxn, alcatuita din functii continue.

*Tn acest caz se construieste un regulator liniar,
pentru care

u(t)=-k(t)x(t)
x (t) = A(t)x(t) + B(t)u(t).



Legea de reglare

* Ecuatia sistemului inchis capata urmatoarea forma:

% (£) = A@)x () — B(Ok(t)x(t) =
* =[A(t) — B(O)k(t)]x(t).

Deci este necesar de a alege matricea circuitului de
reactie k(t) astfel, incat matricea sistemului inchis sa
asigure dinamica impusa de apropiere a sistemului
spre originea de coordonate.



Reatia dupa stare In sistemele
stationare

* Fie ca este dat sistemul liniar stationar monovariabil
x (t) = Ax(t) + bu(t)
si care este controlabil.

* Fie ca este dat un oricare polinom normat de gradul
,n“ cu coeficientii reali.
* PcM)=A"+ g A"+ + g

* Atunci exista un vector al reactiei , k“ astfel incat
sistemul inchis
x(t) = [A—DbkT]x(t)

care are in calitate de polinom caracteristic ¢.(A).



Reatia dupa stare In sistemele
stationare

* Daca ecuatia caracteristica a matriciei A este:

P =A"+a, A"+

atunci pentru cazul cand avem realizarea standard
controlabila componenetele vectorului de reactie se
aleg dupa formula:

ki =q; — a'i,i =0,1,2 .... (Tl - 1)



Reatia dupa stare In sistemele

stationare

e Efectuand o verificare:

e [A—-bkT] =

2
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Reatia dupa stare In sistemele
stationare

* Se observa
* Pra-bi)= A"+ @AM+ + o= (D).

 Astfel cu ajutorul reactiei dupa stare este posibil sa
schimbam proprietatile dinamice ale sistemului,
alegand coeficientii ecuatiei caracteristice.



Pasii de sinteza a regulatorului

1. Se calculeaza matricea
lc=[B AB A2%B..A"1B]

si se verifica daca coincide rangul acestei matrice cu
gradul sistemului.

2. Se determina polinomul caracteristic al matriciei A
Q= A"+ A+t
3. Se determina polinomul caracteristic dorit @ (7).

4. In conformitate cu coeficientii ecuatiei
caracteristice date ¢.(A) se calculeaza componentele

vectorului de reactie dupa formula
ki = dq; — (Zi,i - 0,1,2 cee (Tl — 1)



Exemplu:

* Fie ca se da sistemul in forma diagonala:

=[(1) %];Bz[;];“ﬂl 0;D = 0.

* Si sunt date radacinile ecuatiei caracteristice dorite
a sistemului inchis: 4, =-3, 1, =



