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Introducere

Soluţia unei ecuaţii diferenţiale liniare cu coeficienţi constanţi:

•O componentă tranzitorie;

•O componentă staţionară.

În cazul sistemelor automate este de dorit a se stabili abaterile staţionare

generate de mărimea de intrare.

Abaterea staţionară = mărimea de ieşire staţionară prescrisă – mărimea de

ieşire reală

Cerinţe de proiectare pentru un sistem de reglare automat:

•Sensibilitate;

•Stabilitate;

•Abaterile la frecvenţă joasă;

•Precizie;

•Abaterile staţionare etc
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Eroarea de regim stationar
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Transformata Laplace a abaterii este:
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Se consideră adecvate pentru proiectarea sistemelor automate trei tipuri

de funcţii de intrare:

•Funcţia treaptă de poziţie: Ax =
•Funcţia rampă de poziţie (funcţia treaptă de viteză): vtx =

•Funcţia treaptă de acceleraţie 
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Teorema valorii finale – permite determinarea funcţiei de timp la 

momentul t → ∞

0

)(lim)(lim
→→

=
st

ssYty

Teorema valorii iniţiale – permite determinarea funcţiei de timp la 

momentul t → 0

→→
=

st
ssYty )(lim)(lim

0

( )( )
( )( ) ++

++
=

11

11
)(

42

31

sss

ssK
sG

n 



n= 0 – sistem tip “zero”

n= 1 – sistem tip “1”

n= 2 – sistem tip “2”

…
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Abaterea staţionară pentru o funcţie treaptă aplicată unui sistem 
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•sistem tip “0”
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•sistem tip  “2” 
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OBS.: 

•Pentru un sistem tip 0 , abaterea este finita si depinde de valoarea 

semnalui treapta si amplificarea K a obiectului reglat;

•Pentru sistemul tip 1, 2, …abaterea stationara in timp la semnal 

treapta este zero
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Exemplu_1
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Abaterea staţionară pentru o funcţie rampa aplicată unui sistem 
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•sistem tip “0”
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pentru un sistem tip 0 ,

abaterea este infinită;

acest sistem nu poate

urmări urmări o funcţie

rampă
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Exemplu_2
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•sistem tip “1”
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OBS.: pentru un sistem tip 1, abaterea este

proporţională cu viteza;

•sistem tip  “2”
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OBS.: un sistem tip 2 sau ordin superior, abaterea este

zero; aceste sisteme urmăresc funcţia rampă cu precizie
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Exemplu_3
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Abaterea staţionară pentru o funcţie parabolica aplicată unui sistem 
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•sistem tip “0”
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•sistem tip “1”

0=aK

OBS.: pentru un sistem tip 0 , abaterea este infinită; acest

sistem nu poate urmări urmări o funcţie treaptă de

acceleraţie

0
1

0)(2

0
lim ==
→

K
sGs

s

===

→

0)(2

0

0

lim

a

sGs

a

s



0=aK

OBS.: pentru un sistem 

tip 1, abaterea este 

infinită;
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•sistem tip  “2”

K
K

sGs
s

==
→ 1

)(2

0
lim K

a

sGs

a

s

==

→

)(2

0

0

lim
 KKa =

OBS.: un sistem tip 2  sau ordin superior, abaterea 

este proporţională cu acceleraţia
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Exemplu_4
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Exemplu_5

Să se determine eroare staţionară pentru intrările:

)(10 tu

)(10 ttu

)(10 2 tut
 

+ 

- 

( )
( )( )65

450

++

+

ss

s
 

Y(s) X(s) 
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Exemplu_6

Sistemul din figura are o eroare staţionară permisă de 15 %. Să se 

determine valoare K pentru cazul dat.
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•Sistem tip “1”

•Posibilă aplicarea unei intrări de tip rampă;
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Exemplu_7

Obiect 

neindificat
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O antena trebuie sa urmareasca un obiect cu o viteza maxima :

si cu o eroare de pozitie maxima de:

rad0087.05.0 0 =

Ce sistem se poate utiliza si care este coeficientul abaterii stationare ?

• din tabelul cu coeficienti rezulta ca este necsar un sistem de tip “1”
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Controler. introducere
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Clasificare – controler:

- forma relaţiei dintre mărimea de comandă şi eroare:

•controlere continue (mărimea de comandă U este influenţată în

mod continuu de eroarea E),

•controlere discrete;

- natura fizică a mărimilor de la intrarea şi ieşirea controlerului:

•controlere electrice,

•controlere pneumatice,

•controlere hidraulice.

- sursa de energie cu care funcţionează:

•controlere directe (funcţionează pe baza energiei preluate din

proces prin intermediul traductoarelor de reacţie),

•controlere indirecte (cu sursă de energie auxiliară).
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Modelul matematic al 

controlerului cu actiune continua

)()( tKtu P =
• proporţionale (simbol P);

• KP este factorul de amplificare al

controlerului

 == dttKdtt
T
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• integrale (simbol I); 

• TI are dimensiune de timp şi se 

numeşte constanta de integrare
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• derivative (simbol D);

• TD are dimensiune de timp şi 

poartă denumirea de constantă de 

timp derivativă
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• combinaţii: PI, PD, PID. Varianta PID este cea mai completă care

permite performanţe superioare atât în regim staţionar cât şi regim

dinamic:

 Timpul de creştere Supracreşterea Timpul de răspuns Eroarea 

KP diminuare creştere influenţă redusă diminuare 

KI diminuare creştere creştere elimină 

KD influenţă redusă diminuare diminuare influenţă redusă 
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Constructia controlerului
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Bloc – insumare / scadere
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Controler proportional
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- X(s) este mǎrimea de intrare (de referinţǎ) pentru sistem;

- Y(s) este mǎrimea de ieşire din sistem;

- WR este funcţia de transfer a controlerului;

- WE este funcţia de transfer a eventualului element de execuţie

(dacǎ acest element lipseşte, funcţia de transfer se considerǎ

unitarǎ);

- WO este funcţia de transfer a obiectului / procesului reglat
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