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Regulatorul numeric contine in plus doua
esantionoare s1 un extrapolator

Compensator Extrapolator Proces
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Teorema de esantionare a lu1 Shannon.
Frecventa Nyquist.

* Daca un semnal continuu are o transformare Fourier
nula in afara intervalului [fmax...-fmax] atunci el
este complet caracterizat de semnalul discret obtinut
cu o frecventa de esantionare fe mai1 mare decat
2.fmax

* Daca se cunoaste frecventa de esantionare fe atunci
frecventa fe/2 care determina frecventa maxima
fmax a semnalului continuu admisa pentru o
esantionare fara distorsiuni se numeste frecventa
Nyquist N



Esantionarea si integrarea erorii e(t)

1 e(t), ek
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Schema bloc a bucle1 de reglare numerica
orientata spre procesul condus
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Sisteme liniare cu semnale continue s1 cu
semnale esantionate

X | h®) | x®
X(5) " HG) | X.()=HE)X.(5)

x. (KT ) § hkT) | X (KT) .
Xi(2) H(z) Xe(2)=H(2)X(2)
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Intarzierea cu o perioada de esantionare este
echivalenta cu inmultirea cu imnversul lui z

X(KT)=0,255(t=T)+0,55(t — 2T)

X.(2)=0,2527"+0,52""



Refacerea semnalului esantionat s1 functia de
transfer ondulata H(z)

X(KT) | q_g= L he - X(KT)

X (t) - X (KT) y I:I(z) , xe(kT)>




Functiile de transfer ondulate in z aproximative
pentru derivator

e Metoda Euler Hy(5)=s — Hq (z)—?1
* Metoda diferenter inverse H,(s)=s — H. (z)—%
e Metoda trapezului H,(s)=s — Ha(z)=2221

T z+1



Operatiunea de refacere a semnalului esantionat
introduce un timp mort egal cu T/2

Pulsatia de taiere Nyquist @,

Aproximarea functiei de transfer a extrapolatorului
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Defazarea introdusa de extrapolator la pulsatia Nyquist este

acceptabila daca nu este mai mare de 5...15 grade
T 5 15
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2 18077 180
Perioada de esantionare T in functie de pulsatia Nyquist

o, T =0,17...0,52
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Determinarea algoritmului compensatorului PI
numeric din algoritmul PI continuu
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