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Calculator a Sistemelor Automate (PACSA) [2,3,4,5,12] este limbajul MATLAB (MATrix
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cele 24 cutii de scule  (toolboxes), mediul de dezvoltare pentru simulare Simulink 2.1,

Blocksets, CtrlLab, etc.
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decât folosirea Matlab.
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Control System Toolbox. În cazul folosirii modelului de stare sistemul este


����
1
�������1
���	�����
��	
�������patru�$��	
�
�������)��;,�;���6�$�����
�
	
	��

modelului se face cu comanda �	
�����=����)�;�,� /	���
�� �
� 	���������$� �


����	�� ��� ��
�
9���	� �����
��	� ���� ���9
����� ������ �	
$� �������� ��� ��)(�� �	
�

intermediul Matlab nu este prea încurajator.
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Lista 1. Program simplu MATLAB

% Se creeaza functia de transfer Hf(s)=1/(s+1)(s+0.5)(s+0.33)

% si se determina locul radacinilor

%

num=[1]                                    % Numaratorul lui Hf

den=conv(conv([1 1], [1 0.5]), [1 0.33])   % Numitorul lui Hf

printsys(num,den, 's')                     % Tiparire Hf

rlocus(num,den);                           % Loculradacinilor lui Hf
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permite prezentarea conceptelor teoriei sistemelor în maniera din lista 2. Când este vorba
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Lista 2. Program simplu SCILAB

// Programul scilab2.5/my/simplu.sci

// Se creeaza functiile de transfer Hf, Hc, Ht

// ale sistemului automat H0 si se analizeaza

// in domeniul frecventa si in domeniul timp.

//

// Se executa cu comanda exec 'sci/my/simplu.sci'

//

// Dupa halt se apasa o tasta!!!

//

s=poly(0, 's')                // Definire s

Hf=1/((s+1)*(s+0.5)*(s+0.33)) // Partea fixa

Hf=syslin('c', Hf);           // Sistem tip continuu

Hc=0.05*(1+1/s)               // Compensatorul PI

Ht=1                          // Traductorul

Hd=Hc*Hf                      // Conectarea in serie

xbasc();evans(Hd, 1);halt();  // Locul radacinilor

xbasc();bode(Hd);halt();      // Raspunsul in frecventa

xbasc();nyquist(Hd);halt();   // Hodograful

H0=Hd/.Ht                     // Reactia negativa

xbasc();bode(H0);halt();      // Taspunsul in frecventa

t=0:0.1:70;                   // Domeniul timpului

y1=csim('step', t, H0);       // Rasunsul indicial y1

      xbasc();plot(t,y1);           // Graficul lui y1

�	�� �	���� �
�� ��� ��9
� ����	�� ����� $��	
���� � ��� ��$�	�� ��$���6�,� '�� 	���
������ �#
��	��

������	��
1
����
�
���
$����$��
�	������	�%	�$�	��.�������
���
�����������	���$��	
�
���B���


�����
������$������
� 
���
�
#����
�
�� ���(�
�����
� 
����	��� ��� �
����@,� >���1�	�
�������	���	�
����	�

����� ������	
� �	����	�	��� ���	� %	�1
���� ��� �6�$���� ������ 	
�
�
�
��	� �
� �6�	�%�	��� ���	


�1
	$��

� ��$�	
��� ��� �� �	��
9
�� ���
�1
�
���	�,� �	�%	�$��� �����	��� ��	$
��� ��
�
9���	
��	

�����
��	
��������9
����
��
�	���
9�9��	��
���
����	��
�������
���	�
�
,

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

�$��	�9���������
����$��#����-�����	�%	�$���
������	��,�&���	�����
��
���9�#����-��

������ �
��	�� ���� ����	���� �2
�	� 1������
� �
� �� 1���� �����	��� ���	B��� $��
�� ��� ��9#����	�� �
�

.�����,�8�
�
9���	����	���
���
����	�9�������
$�������$�����1�	���	����2
�	� ��������������	��	�
�

1
%�	���,������	��	�����6����
�
��	�%	�$���
������$��
�
������
�
9���	����	
���
1�	
���1�	���	��

������ �
��	�� ���� �������D� ����	�� ��� �����
��	� ���� ��
�
9���	� ���9
����� �������� ����� 1��	��

���
	
��	,��������
��	
��	B���	�%	�$�	��$�
������
����������-�����	������� 1
�$
���	������	

����9��� ���� $�
� $�	�� ��� �����
���� 1������ �
� 1�	����	�� �	
��
���
� =1
%,� ���� ��	�� ��� ������ 1


���
��	��
�������1�	����	��(�
����������	����$��
��	������1��������1�������
� ���.����������$��

text.

)�$��9
��� ��� �
$���	�� �
� �1
��	�� %	�1
�
� (�
����� �
���� @�� ��� ���
�1��� ��	
������ ���


���2��� ��)(�,� )�� �
� .�������� ��� ��� �
�� (
$��
�4� �
� �
$��-��� (�
���� �	�� ��� $��
�� ��

��9#����	�� %	�1
�� ��� ���
���

��	� ��� �
$���	�� ��$
�� Scicos (Scilab Connected Object



(
$�����	�,������������� ��� �
���$�$���	�� �	
������ ��	�� ��
����� �
� ������� ��� �#��
$�����

��	�����
�����������
����6��	�
��	�����
��
	�	���$��,�����	����
�
9���	

������
��	
��
����9
����


�$������	�������	�%	�$�����
$���	����	�����%
����������
���$�������	�%	�$����$
��*
�(�(

=*
�� ���(
$���	�� �
� ����
9
� ��(
���$���	�� ����,�C�
���
#���� �	
��
����� ��� ��	�� ��� �	$
	����

������ 4
�� ����� �����
�
�
��� ������
������ ���� �������
��	� 1�����
�

� �����	�,� ;��
� 1
	
� �


�	$
	����
���	1�	$�����������
�����������	�������
�����#���	
�
��	
���	���������1������	���
#,

• Programele componente sunt elaborate în Delphi 4.
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• Programul de simulare este orientat spre obiecte conduse de evenimente.
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Fig. 5 Simulatorul de automate programabile.
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