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Regulatoare numerice

Forma generald a unei functii de transfer in z de la intrarea X(z) la iesirea Y(z) este:

Y(z) bo+bizt+- 4 bpz ™
X(z) l4azl4-+az"

unde a; si b; sunt coeficienti reali. Se obtine:
Y(2)1+az 4+ Faz M =X(2)(bo+ bzt + -+ bpz™)
Din relatia de mai sus rezultd ecuatia recurentd cu diferente (unde kT — k):

y(k) = a1y(k —1) + -+ any(k — n) = box(k) + bix(k — 1) + - + bmx(k — m)
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PID numeric din domeniul timp

Se considerd un regulator PID in domeniul timp, unde u(t) este semnalul de comand3 iar e(t)

semnalul de eroare:

t
u(t) = Kpe(t) + K// e(t)dT + Kp ded(tt)
0
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m Se aproximeaza termenii integrator si derivator
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PID numeric din domeniul timp

m Perioada de esantionare este T:

de(t)
dt

e(kT)—e((k—1)T)

\t:kT ~

k—1

/t e(7)dT| =kt &~ Z T-e(nT)
0 n=0

Algoritm PID pozitional

e(k) —e(k—1)

k—1
u(k) = Kpe(k) + Ki T Y e(n) + Kp =
n=0
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PID numeric din domeniul s

Algoritmul PID ideal in domeniul s:

U(s)
E(s)

K
:KP—F?I-{'KDS

Se aplica transformdri s — z pentru a obtine un regulator PID discret echivalent. Dac3, de
exemplu, transformarea este:

. 1-z1
T
atunci functia de transfer in z a regulatorului PID este:
U(2) KT 1-z1
=Kp+——+Kp———
Ez)  Pri_gatrfo—s
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PID numeric din domeniul s

(1-zYHYU(z) = Kp(1 — z7YE(2) + K| TE(2) + K—_,_D(l —z71H2E(2)

Algoritm PID numeric

u(k) = u(k—1)+ Kp(e(k) — e(k — 1)) + K; Te(k) +

KD (k) = 2e(k — 1) + e(k — 2))

T
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Exercitii

Functia de transfer in z si stabilitatea sistemului Se considerd un sistem de ordinul 1 cu

functia de transfer:
1

6ls) = s+4

Calculati functia de transfer in z utilizand transformarea s — (1 — z71)/ T si metoda
transformatei z (ZOH). Analizati stabilitatea sistemului.
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Exercitii

Functia de transfer in z si stabilitatea Se considera un sistem la limita de stabilitate cu

functia de transfer:
1

s2+1

Sistemul are doi poli pe axa imaginara, s; » = %, astfel este la limita de stabilitate.
Determinati functia de transfer G(z) cu transformarea s — (1 — z71)/ T si metoda
transformatei z (ZOH) si analizati stabilitatea sistemului discret.

G(s) =
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Exercitii

Functia de transfer in z dintr-o ecuatie cu diferente Se considerd un sistem cu intrarea u

si iesirea y a carui comportament este descris de ecuatia cu diferente:

y(k)+2y(k — 1) + Dy(k —2) = u(k 1)

Determinati functia de transfer in z pentru acest sistem

Sistemul este stabil? Justificati rdspunsul.
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