LUCRARE DE LABORATOR NR. 5

SINTEAZA SRA OPTIMALE DUPA GRADUL DE STABILITATE

Consideram o structura conventionala de SRA (fig.1), unde obiectul condus este caracterizat prin

He (S), Hy(S) - reprezinta functia de transfer a regulatorului.
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Fig.1. Schema bloc-structuralda a SRA.

Algoritmul de sinteza optimala a regulatoarelor tipizate
dupa criteriul gradului maximal de stabilitate
Se da modelul obectului reglat cu parametrii cunoscuti.
Se alege algoritmul de reglare tipizat u(t).
Se determina functia de transfer a SRA n circuit inchis.

Se obtine ecuatia caracteristica a sistemului

n . m .
A(p.bj)=p"+ 2 ap™" +k bjp" =0,

i=1 j=L

unde b; sunt parametrii de acord ai regulatorului; m - numarul lor in legea de reglare, n - gradul
ecuatiei caracteristice.
Se verifica conditia m<(n-1):
o daca conditia se Indeplineste, atunci mergem la urmatorul pas,
o daca conditia nu se indeplineste, atunci se alege un alt tip de algoritm de reglare, si procedura de

sinteza se reia de la Inceput.
Se introduce notiunea de grad maximal de stabilitate al sistemului si ecuatia caracteristica se transcrie
utilizand substituirea p =-J
A (=3,bj) = (-3)" +zn;ai (-3 +|<§‘,|oj (-3)™I =0,

i=1 j=1

Prin operatii de derivare pe variabila J, a ecuatiei algebrice obtinute la pasul 6, de un numar de ori

egal cu numarul de parametri de acord m, prezenti in algoritmul de reglare ales, se obtine un sistem
de ecuatii

AD(=3,b;)=0,(j=1...m).

Solutionarea ecuatiei algebrice, obtinuta la pasul 7

A (=) = Ay (-3) =0

si obtinerea radacinilor J;, i=1,...,(n—m), care sunt totodata si gradele maximale de stabilitate ale



sistemului proiectat.
9. Se determina gradul optimal de stabilitate al sistemului

Jo=ReJ, , =minmaxReJ;,
bj i<1,..(n-m)

care este cea mai micd radacind reald pozitivd sau cea mai mica parte reald pozitivd a radacinilor
complexe obtinute la pasul 8.

10. Din sistemul de ecuatii, obtinute la pasii 6 si 7
AV (=3)=0,(j=0,...(m-1))
se obfin expresiile algebrice pentru determinarea valorilor parametrilor de acord bj (k,kj,ky) ai
algoritmului de reglare selectat.

11. Calcularea valorilor parametrilor de acord ai algoritmului de reglare dupa expresiile algebrice,

obtinute la pasul 10.

Tabelul 1. Algoritmi analitici de sinteza a regulatoarelor pentru SRA cu raspuns aperiodic

Functia de transfer a obiectului reglat

k exp(—zs)
He (s)= r r-1
S +aS T +..+a,45+3a,
rl_lﬁ_ deteEr);Eirr?eS\:'?ager;;:iuului Expresiile pentru determinarea valorilor
g . grac parametrilor dinamici de acord ai regulatorului
lator maximal de stabilitate

g, exp(-2J)
P |J —ri/ r;O K, :T[aOJ'—ar]

k :M[aﬂ\]r _ar],

p
PD | J=r2 —22 Ar-2 “
r’-r)a _
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ko = 22D (413007 - 0,1,
- I 2a, 4 K
r’+r)a _
( ) = exp( T‘])[aoJr+1]
k
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6a,_ exp(-a) 1
PID \]:I‘—Z—r2 ki = agd " )
(r3 _r)ao i k [ 0 ]
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Pentru o structurd conventionald de SRA (fig.1), sd se efectuieze acordarea optimala a
regulatoarelor tipizate P, PD, PI si PID la modele de obiecte propuse de profesor in

conformitate cu metoda gradului maximal de stabilitate. Sa se ridice procesele tranzitorii ale

SRA proiectate.

Utilizand blocul de optimizare PID Tuner din MATLAB. Sa se ridice procesele tranzitorii ale

SRA.

Mersul lucrarii

Sa se aprecieze performantele SRA pentru fiecare metoda de optimizare.

De facut cunostinta cu blocul sisotool din MATLAB, unde acordarea regulatorului se face in

baza locului radacinilor.
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Variante

1. 3 11. !
(2s+1)(4s+1)(7s+1) (s+1)(3s+1)(8s+1)
2. 2 12. 6
(s+1)(3s+1)(9s+1) (s+1)(13s+1)(10s+1)
3. 4 13. J
(5s+D(s+1)(4s+1) (A5s+1)(s+1)(14s+1)
4. > 14. 3
(s+1)(3s+1)(7s+1) (s+1)(@3s+1(17s+1)
5. 6 15. 4
(s+D(Bs+1)(2s+1) (s+1)(18s+1)(6s+1)
6 2 16 2.5
(s+1)(9s+1)(55+1) (Ts+D)(2s+1)(55+1)
7 8 17 18
(45 +1)(6s+1)(55+1) "(14s+1)(25 +1)(3s+1)
g 10 18 1
(Ts+1)(9s+1)(2s+1) (4s+D)(5s+1)(s+1)
9 1 19 11
(s+1)(4s+1)(2s+1) "(8s+1)(9s +1)(2s +1)
4 14

10. 20.
(12s+1D)(Bs+1)(s+1) (2s+1)(8s+1)(9s+1)



