LUCRARE DE LABORATOR NR. 4

Tema: Sinteza regulatoarelor in baza estimatorului de stare

Mersul lucrarii

Pentru aceleasi modele de obiecte, propuse in lucrarea de laborator nr. 3,
efectuati sinteza unui sistem de reglare automata cu controler elaborat in baza

estimatorului de stare de ordinul n.

Algoritmul de sinteza a controlerului se prezinta mai jos.

1. Verificati indeplinirea conditiei de observabilitate rang[c,cA, ...,cA"*]" =n.
e In cazul n care sistemul este observabil se poate continua proiectarea
estimatorului;
e 1Tn cazul in care sistemul nu este observabil estimatorul nu poate fi proiectat cu
ajutorul acestui algoritm.
2. Alegerea valorilor proprii ale estimatorului
n =—(5+10)J,i=1,..,n.
3. Determinarea polinomului caracteristic al estimatorului
Pe(S)=(s—n)" =" +y, 48" +..+yS+y, =0.
4. n conformitate cu coeficientii ecuatiilor caracteristice @e (), pa(s) siformulele
gi=7—¢, i=01..,(n-1)
se determind componentele vectorului g .
5. Se calculeazd componentele matricei de stare a estimatorului
E=A-gc'.
6. Se proiecteaza structura regulatorului in conformitate cu urmatoarele expresii
R(t) = EX(t) + gy(t) +bu(t),
u(t) = —[k1 K, - knfl]- [)?2 X3 . )A(n]T +Kkye, € =r—y pentru obiecte cu inertie si astatism;
u(t) = Ky, Ky, oo Ky 1-[80, %o 8,17 + Ko, &= (r —y), pentru obiecte cu inertie.

7. Simulati pe calculator sistemul proiectat si ridicati procesele tranzitorii.



