LUCRARE DE LABORATOR NR.2
Tema: Sinteza sistemelor de reglare in spatiul starilor.
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Fig. 1. Schema bloc a unui sistem dinamic in spatiul starilor.

Se obtine ecuatia diferentiala nomralizata dupa ag a sistemului monovariabil cu parametrii

cunoscuti:
H (S) T en n-1 IBO n-2 !
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Se determina ecuatia vectorial —matriciald in realizarea standard controlabila

X = Ax+bu,
y=c'x,
Se calculeaza matricea
U=[b Ab ... A™b]

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

Se determina polinomul caracteristic al matriciei A:

o) =X"4+a_ A7+ tarta,.

Polinomul caracteristic se determina dupa relatia: det(4l,-A)=0

Pentru a calcula valorile proprii ale matriciei A se rezolva det(Al,-A)=0
5. Se determina polinomul caracteristic dorit:

d.AN)=X"4+09 A" +...4+qA+0q,.

6. In conformitate cu coeficientii ecuatiei caracteristice date ¢, (\), se calculeaza

componentele vectorului de reactie dupa formulele:

k =0 —cq,1=012...(n—-1).



Sinteza sistemelor de urmarire
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Fig. 2. Schema bloc a unui sistem dinamic in spatiul starilor.

1. Se obtine ecuatia diferentiala nomralizatd dupa ao a sistemului monovariabil cu parametrii

cunoscuti:
H (S) o n-1 IBO n-2 !
S"+a,4S  +a,,S “+..tayS
k a a
unde By =—; ap =" o g =+
g 2 =

2. Se determina ecuatia vectorial —matriciala in realizarea standard controlabild

X = AX +bu,
y=c'x,
3. Se calculeaza matricea
U=[b Ab ... A™b]

si se verifica daca coincide rangul acestei matrice cu gradul sistemului.
4. Se determind polinomul caracteristic al matricier A:

o, N ="+ AT+ o ta,.
Polinomul caracteristic se determina dupa relatia: det(Al,-A)=0

Pentru a calcula valorile proprii ale matriciei A se rezolva det(Al,-A)=0

5. Se determina polinomul caracteristic matricial:
OA)=A+a, A7 +.+aA+al..
6. Se determind matricea parametrilor de acord cu ajutorul relatiei lui Ackermann

k=B'[B AB .. A"'B|O(A).



Sarcina:
1. Pentru varianta data de efectuat sinteza regulatorului in baza algoritmilor prezentati. De
efectuat calculele analitic.
- de calculat componentele vectorului de reactie, daca ¢, (A) =X\ +3X° +3\+1.
De verificat rezultatele obtinute cu comenzile din MATLAB: ctrb, rank, eig, place.
- de determinat matricea parametrilor de acord cu ajutorul relatiei lui Ackermann.
De verificat rezultatele obtinute cu comenzile din MATLAB: ctrb, rank, eig, acker.
De verificat rezultatele obtinute in MATLAB.

2. In Simulink de asamblat schema si de facut simulari pentru sistemul fara reactie (fig. 1).
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Figura 1.
3. In Simulink de asamblat schema si de facut simulari pentru sistemul cu reactie (fig. 2).

De introdus in schema valori vectorului K calculat dupa ambele metode.
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Variantele: 1

. 3 1. (s+1)(3s+1)(8s+1)
"(2s+D)(4s+D)(7s+1) 12 6

) 2 (s+1)(13s+1)(10s+1)
"(s+1)(3s+1)(9s +1) 13, 9

, 4 (A5s+1)(s+1)(14s+1)
(5s+1)(s+1)(4s+1) 14. 3

. 5 (s+1)(@A3s+1)(17s+1)
"(s+1)(3s+1)(7s+1) 15, 4

; 6 (s+1)(18s+1)(6s+1)
(5+1)(8s+1)(25+1) 16. 2.5

6 2 (7s+1)(2s+1)(bs+1)
(s+1)(95+1)(55+1) 17 18

. 8 (24s+1)(2s+1)(3s+1)
(45 +1)(6s +1)(55 +1) 18, 1

g 10 (4s+1)(5s+1)(s+1)
(75 +1D)(9s+1)(2s +1) 19, 11

o 1 (B3s+1)(9s+1)(2s+1)
(s+1)(4s+1)(2s+1) 20. 14

4 (2s+1)(8s+1)(9s+1)

10.
(12s+1)(Bs+1)(s+1)



