
���������	
���
	�	������
��
�����	
�	��
��
�����
��
����������

Prof. dr. ing. Sorin Larionescu - UTCB

������� �	
�� �� ���
� �
����� ���
���� �
������ ��� �����
�� ��� 	�� ���������
��� �
	
�
�� ��

�
�������

���������������������
����������	��
���
�����
��
�����������
���	�����
�
�����
�������
���

������������
�����
���
�
��	� ������������
����!

(1)

��������"#�$�������
�������
��	����������
�
�

������������%#�$�!�����
	���	������
���
�

            C(s) : compensatorul erorii,

������������&#�$�!������
�����������������������
��'��	��
���

������������(#�$� !� �����
�� ��� ��������� �� ����

� �
)�� �� 
����	��
�
�� 
��	��*��� �	������	� ��

�)����
�����
����	��
��������
��	�

���
����+�����������
�������
��	����������
�
����������
�����������������",&-(�������



��	������ ���������
�
� ����� ��	��� &
�� ������� �����

	�� ��� ��������� � (� �
� ��� ����
�	� &� ��� ����

���
�������
��
�������
��	�"�����
�����
�������
�����������
�
���.�
���	����	������
�
�
�����

�
����/
���
����	��
��#�$�����
����������������������
�������
��	���
�

��)
�����
�����
������
�

������������0������	����������������	����������
�
������������
�����������
��� ���������������


�
�����������
������������
�
�
���������
����	
���
�������0���������	�
�0��
������
+
�������

�
������������
	
���

�

���������	���������������	
���
�
�
���

���
����	�
��
������
1�����
�����������
�����

�
��������
�����������	��
������
��	���������
�������������	
�������
������	�����
�������	
���

	�� �
����
�� �)
������� ��� 
����	��

	����������
�������

� ���������������� ��� �
�����2��"����������

�
����� �	
�� �
�� 3�� ����� ������
���� �
��	�	� �
�
�� ������� �����
�� ��� ��������� �� �
�����	�


���
�����&����������������
�������
��	�0��
����������	������
���������
��	����������
��
���

�
�����	�
����
�����
��
��
�����
��	�	�
��4��
�����
�����	�
����
��������!

(2)

Z
CF

CF
P

CF

FAD
R

CF

BCF
Y

+
−

+
−+

+
=

111

Z
CF

CF
P

CF

FAD
R

CF

CGBF
Y

+
−

+
−+

+
+=

111
)(



0
����*�����	��

	�����
�2�
����+�������
�����	��������	��
������
��	���������
�����
�

�
�����2�����
��
����	����	�����
�����	��
������
���
�������������
��������	�����
�������
����

�
	������� ��� �
�
�
��� �
��
������� ��� ���
�� ��� �����
���� &���� 0� ����� ��� �
�������
�

��
�
��

��	� ��� �
�������� ��� ��
�
��

��	
����� 5� �
����� ����� �����
� ���������
�� �� ����

��	��������
���
��
�����
�����	�
����
����+���
!

(3)

(����
�����������������
�����	�
����
����������
����������
���+���
�3������������1��

�
�
���
��������
��������������������
������
	������+���
�(�

&
�����������������
���5�����
�����
��
������������
�������
�����	���+
���
�����
	��6

�
	��
���
���������
	
�
�������
�����	��
��
������
�	��4&��7��	���������1�����
���������

�����

��� ����	��
������
��	���� �����
���� � ����� �
	
����������
�������
���	� ��
�

�����
��	
��� �
�

�4&��
��������
����
��
�����������
������
+��������	�
���	������
�������	��
��#8$�

0
��
����������
��������
����������	����������������

�����1
��	��
����&
����	��
��#2$

����	�������
��	�	���������
����
��	����������
����
��
��������
�����	�
�������
����������
���

������� �
��	
�
������ ���	
��
� ��� ��
� ����
��� ������	� �����
�
� ��� 	�� ���������
�� �
� ������	

��
�
��	�
��&��
�",9��&,���
� ,9�

E(s) U(s) Y(s)R(s)

P
(s

)
Z

(s
)

B(s) C(s)

A(s)

F(s)_

_

Σ Σ

Σ

Σ

Regulator

D(s)

FZGRY +=



��	��
��#2$���+
��!

(4)

7�� ��	�	�����������+������
�� ��� ���
����������
��� 
��	������ ����	��
��	�
�����
��	���

�����
����
���������
��������	����
��	�������
�������
��	�
��4&������������
	
���

�

���������������
)����
����	��
�
�����������������
�������������!

(5)

&�����
������	���������
������������
���/�������������������	��
�����	�������
�������	��

��
���
��	����������������
����	�
������
�
�
�����������9�
����0
�������������
�
��

��	
������

����

��
)�����#:$������5f=1 [V/V].

4����	��
�� �
���� ��� ������������
��	�	� 
����� ��� �
��
�

� ����� ����
� ����� �������


���
��� ���*�� �
��	�	�� ������� ���	
������ ������
� �
��
�

� �	����� ��� �
��	� ��� 
� ������� �

R(s)

P
(s

)
B(s)

A(s)

_Σ Σ

D(s)

F(s)

G(s)

C(s)
Em(s)Y(s)

Σ Σ
_

_

Z
(s

)

P
CF

R
CF

CGBF
Y

+
+

+
+=

1
1

1
)(

44 )1(
1

)1(
1

)(
sTs

sF
+

=
+

=



��
����	�
������
�
�
����������
�
���
���������*����
����	��
�
�#;$����
������
)
���
+��99�
���

(����
�����������������+���
!

(6)

�����������	
��
������
�	
	���	�������	��
�	
������	����

��
��
�
��������
���	
��


reglare. Curba 3 corespunde lui F(s) determinat de (4) cu T=1 h iar curba 4 corespunde lui

F(s) cu T=0,5 h.
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Fig. 5. Simularea sistemului automat cu regulator cu model de �
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Lista 1. Programul Scilab pentru simularea sistemului automat.

// Sistem automat cu regulator auoacordabil cu model de referinta

s=poly(0, 's');

pB=0.1/(s+0.1);  // Prefiltrul de urmarire

pC=1*(s+1)*(s+1)/s;  // Compensatorul PID al erorii de modelare

pG=0.03/(s+0.03);  // Modelul sistemului automat in regim de urmari

// Regim de urmarire cu T=1

pF=1/((s+1)^4);   // Partea fixa a instalatiei

pHu=pF*(pB+pC*pG)/(1+pC*pF);

tmax=50;  timp=[0:tmax/2000:tmax];

Hu=syslin('c', pHu); Y1=csim('step', timp, Hu);

// Regim de reglare cu T=1

pHr=1/(1+pC*pF);

tmax=30;  timp=[0:tmax/2000:tmax];

Hr=syslin('c', pHr); Y1r=csim('step', timp, Hr);

// Regim de urmarire cu T=0.5

pF=16/((s+2)^4); // Parte fixa a instalatiei

pHu=pF*(pB+pC*pG)/(1+pC*pF);

tmax=50;  timp=[0:tmax/2000:tmax];

Hu=syslin('c', pHu); Y2=csim('step', timp, Hu);

xbasc(0);  xset("window", 0);  xselect();  xset("use color", 0);

plot2d([timp',timp'], [Y1', Y2'], [1,2], "121", "1@2");

xgrid(5);  xtitle('RASPUNSUL INDICIAL IN REGIM DE URMARIRE')

// Regim de reglare cu T=0.5

pHr=1/(1+pC*pF);

tmax=30;  timp=[0:tmax/2000:tmax];

Hr=syslin('c', pHr); Y2r=csim('step', timp, Hr);

xbasc(1);  xset("window", 1);  xselect();  xset("use color", 0);

plot2d([timp',timp'], [Y1r', Y2r'], [1,2], "121", "3@4");

xgrid(5);  xtitle('RASPUNSUL INDICIAL IN REGIM DE REGLARE');



7����*��
��������
������������������
�����������

�������
�����	����
����������
��	�	

��� �����
���� �	� ����	��
��	�
� ����� ��
� ���
��� 7�� 	
��	� �����
�
� ��� ��������� #>$� ��� ��
����

�����
��	��
��	!

(10)

�
��	�����������
����������
�������
�	��
��	���������������������
�����:��0
����*��

��� �
�����;�����
������������
�
����
	��������
��
���������������������
���
��
	��

	�����
����

���
��	�
������
�
�
���������
���
��������

7���
��	��
�������	��
��	�����
��	���������
������
������������	
���������
��
�������
�

PID al erorii de modelare poate fi folosit cu succes în regim de 	������
 pentru conducerea

��
����	
�� �
�� 
����	��

	�� ������� �
�������

� ����1
� ���������� ��� �
���� ��	�
� �
�� �
����� 2�� 4�

regim de reglare s-au filtrare acest regulator nu este recomandabil. Regulatorul cu model de

�����
���� �
���
���� 
� �	������
+�� 	�� ����	��
��	� ���
��
����
	�� 7�� ������ ���� ����	��
��	� ����

�����	
���� ����� 
� 
�����
�� 
�������
���� ��� 
����
�
������ 6��
	��

	�� ��
��
����� ����� ����� ��

��������	� �
�����	�
� ���
���� ��� ����	��
�� ��� �
��	� ��� �����
���� �
�� ��
����� �
�
��	���
� ��

�����
��� ��
�� �)�
������ ��
�� �
���
� ��
��

� ���
��	���� �	�� 
����	��
�
�� ������� ��	��������

������
���������������������
�����+�������������

��������
�
������������

Bibliografie

1. &��
�������4���"��
���
���
��	����
�
����E����
����
����
������
�
����%������??8�
2. Dutton K., Thompson S., Barraclough., The art of control engineering, Addison-Wesley,

New York, 1997.
3. Ionescu C., G	������� G��� D��

������ ���� 4
������ &��� "��
���
���
�� E��� �
����
��� �


�����
�
����%�������
���?@2�
4. Scilab Group, Introduction to Scilab, Introduction To Scilab, INRIA, Unite de recherche

de Rocquencourt, Projjet Meta2, France, http://www-rocq.inria.fr/scilab/.

1,0

1,0
)(

+
=

s
sG


	Prof. dr. ing. Sorin Larionescu - UTCB

