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Regulatorul numeric conţine în plus  două
eşantionoare şi un extrapolator 
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Teorema de eşantionare a lui Shannon. 
Frecvenţa Nyquist.
• Dacă un semnal continuu are o transformare Fourier 

nulă în afara intervalului [fmax…-fmax] atunci el 
este complet caracterizat de semnalul discret obţinut 
cu o frecvenţă de eşantionare fe mai mare decât 
2.fmax

• Dacă se cunoaşte frecvenţa de eşantionare fe atunci 
frecvenţa fe/2 care determină frecvenţa maximă
fmax a semnalului continuu admisă pentru o 
eşantionare fără distorsiuni se numeşte frecvenţă
Nyquist fN
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Eşantionarea şi integrarea erorii e(t)
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Schema bloc a buclei de reglare numerică 
orientată spre procesul condus
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Sisteme liniare cu semnale continue şi cu 
semnale eşantionate

EsantionorEsantionor

)(sH
)(txe

)()()( sXsHsX ie =)(sXi

)(txi )(th

)(kTxi )(kTxe

)(zXi

)(kTh
)(zH )()()( zXzHzX ie =



7

Intârzierea cu o perioadă de eşantionare este 
echivalentă cu inmulţirea cu inversul lui z
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Refacerea semnalului eşantionat şi funcţia de 
transfer ondulată H(z)
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Funcţiile de transfer ondulate în z aproximative 
pentru derivator
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• Metoda Euler
• Metoda diferenţei inverse
• Metoda trapezului
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Operaţiunea de refacere a semnalului eşantionat 
introduce un timp mort egal cu T/2
• Pulsaţia de tăiere Nyquist
• Aproximarea funcţiei de transfer a extrapolatorului

• Defazarea introdusă de extrapolator la pulsaţia Nyquist este 
acceptabilă dacă nu este mai mare de 5…15 grade

• Perioada de eşantionare T în funcţie de pulsaţia Nyquist
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Determinarea algoritmului compensatorului PI 
numeric din algoritmul PI continuu
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