
LUCRARE  DE  LABORATOR  NR. 4 
 

Tema: Sinteza regulatoarelor în baza estimatorului de stare 
 

Mersul lucrării 

Pentru aceleaşi modele de obiecte, propuse în lucrarea de laborator nr. 3, 

efectuaţi sinteza unui sistem de reglare automată cu controler elaborat în baza 

estimatorului de stare de ordinul n.  

Algoritmul de sinteză a controlerului se prezintă mai jos. 

1. Verificaţi îndeplinirea condiţiei de observabilitate ncAcAcrang Tn =− ]...,,,[ 1 . 

• În cazul în care sistemul este observabil se poate continua proiectarea 

estimatorului; 

• În cazul în care sistemul nu este observabil estimatorul nu poate fi proiectat cu 

ajutorul acestui algoritm. 

2. Alegerea valorilor proprii ale estimatorului 

niJi ...,,1,)105( =−= . 

3. Determinarea polinomului caracteristic al estimatorului 
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4. În conformitate cu coeficienţii ecuaţiilor caracteristice )(sE , )(sA  şi formulele 

)1(...,,1,0, −=−= nig iii   

se determină componentele vectorului g . 

5. Se calculează componentele matricei de stare a estimatorului 

TgcAE −= . 

6. Se proiectează structura regulatorului în conformitate cu următoarele expresii 

)()()(ˆ)(ˆ tbutgytxEtx ++= , 
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nn +−= − , yr −=  pentru obiecte cu inerţie şi astatism; 

02121 ]ˆ...,,ˆ,ˆ[]...,,,[)( kxxxkkktu T
nn +−= , )( yr −= , pentru obiecte cu inerţie. 

7. Simulaţi pe calculator sistemul proiectat şi ridicaţi procesele tranzitorii. 

 


