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Cuprins_7

Analiza si raspunsul sistemelor liniare in 

domeniul timp

1. Sisteme automate

2. Semnalul de intrare si semnalele standard 

3. Raspunsul sistemelor de ordinul “zero”. Exemple

4. Raspunsul sistemelor de ordinul “unu”. Exemple
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Sisteme automate

În automatica clasicǎ:

• sisteme de comandă automată (SCA) – fără reacţie;

• sisteme de reglare automată (SRA) - cu reacţie

Sistemele de comandǎ automate (SCA) – fǎrǎ reacţie = informaţie de intrare

determinǎ mǎrimea de ieşire (Y) dar mǎrimea de ieşire din sistem nu influenţeazǎ

mǎrimea de intrare (X).
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Sistem de reglare automatǎ (SRA) = sistem cu reacţie – (cu legǎturǎ

inversǎ) = un sistem în care o informaţie instantanee asupra mǎrimii de

ieşire a sistemului este trimisǎ la intrarea sistemului, pentru a fi

comparatǎ cu mǎrimea de intrare.

Observaţie – Termenul englez de “servomechanism” corespunde

expresiei din limba francezǎ “ système asservi” şi care a fost tradus în

limba românǎ prin sistem de reglare automatǎ.

 

RA EE IT 

TR 

x y ε 

EC 

+ 

- 

u 



Prof. dr. ing. Valer DOLGA 5

 

F
m MPP

TR 

MCC 

 

A 

EC 

 

x yzx −+=  

+ 
- 

z 

y 

+ 

- Să se cunoască felul variaţiei mărimii de intrare;

- Structura sistemului, prin elementele sale componente.
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Semnal de intrare
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Sistem de ordinul zero
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Exemplu
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Exemplu
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12 V

10 Ω
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Sistem de ordinul 1
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Performanţele sistemului de ordinul 1 în timpul procesului

tranzitoriu:

• constanta de timp – - intervalul de timp după care

valoarea de ieşire atinge 63 % din valoarea de regim stabilizat;

• timpul de întârziere (delay time) – timpul necesar semnalului

de ieşire pentru a atinge 50 % din valoarea de regim stabilizat:

2ln50 == tti

• timpul de creştere (rise time) – timpul necesar semnalului de

ieşire pentru a creşte de la 10 % până la 90 % din valoarea de

regim stabilizat:

9ln1090 =−= tttc

Traductoarele de temperatură, tahogeneratoarele (traductoare de

viteză unghiulară) sunt elemente senzoriale de ordinul întâi.

][s
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Raspunsul sistemului de ord. 1 la un 

semnal de intrare – impuls unitar
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Exemplu de calcul
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Durata acţiunii impulsului faţă de constanta de timp a

sistemului este cu mult mai mică, astfel că semnalul de intrare

se aproximează cu un impuls de arie ][201.0200 Ns=
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Raspunsul sistemului de ordinul 1 la 

semnal de intrare de tip treapta
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H - valoarea semnalului [H(t) = 1 defineşte semnalul treaptǎ unitarǎ]
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τ =0.3 s

τ =0.1 s

0.63
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Raspunsul sistemului de ordinul 1 la 

semnal de intrare de tip rampa unitara
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Exemple de calcul

Funcţia de transfer a unui senzor de temperatură este dată de relaţia:
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Un sistem electric are la borne o tensiune de U = 2 V dacă se

acţionează întrerupătorul K.

Care este transformata Laplace a acestui semnal de intrare ?
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Semnalul de ieşire al unui sistem se calculează în general prin:
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