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Sistemul de calcul in timp real

* Notiunea de ,,sistem de calcul in timp real” constituie un
aspect inter-disciplinar strict raportat la domeniul ingineriei
electrice. Pot fi considerate urmatoarele exemple:
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Sistemul de calcul in timp real

* Rolul sistemului de calcul in timp real este de a rezolva o
problema de natura numerica intr-un mod iterativ;

* Pentru a rezolva o astfel de problema, trebuie satisfacute
urmatoarele criterii si necesitati:

v'Formularea problemei;

v'Identificarea datelor initiale (marimi si conditii initiale);
v'Stabilirea obiectivelor de lucru (marimi rezultante, solutii);
v'Conceperea unui algoritm de lucru pe baza de ecuatii;
v'Interpretarea rezultatelor si reiterarea algoritmului de lucru;

v'Oprirea algoritmului de lucru odata cu indeplinirea
obiectivelor impuse (satisfacerea obiectivului).



Sistemul de calcul in timp real

* Tratarea unor astfel de probleme, se realizeaza pe baza unui
model matematic, implementat intr-un mediu de simulare —
testare si generare de cod (ex. Matlab Simulink, VisSIM —
SoliThinking Embed — Altair Embed, PlexSIM, pSIM, SCILab,
xCOS, OpenModelica sau LabVIEW);

* Tn inginerie exista se Intalnesc trei abordari principale:
»H.I.L. — Hardware In the Loop;

»P.I.L. — Processor In the Loop;

»R.C.P. — Rapid Control Prototyping;



Sistemul de calcul in timp real

e Spre exemplu, in domeniul electronicii de putere, o
problema specifica, poate fi: ,dimensionarea unui convertor
electronic de putere, si conceperea buclei de reglare”.

v'Se cunosc parametrii nominali: Tensiune, Curent si Putere;
v'Se cunoaste aplicatia de destinatie si obiectivele necesare;

»Se cere tipul / topologia de convertor;
»Se cer parametrii componentelor pasive / active;
»Se cer limitele absolute de functionare;



Sistemul de calcul in timp real

* Forma de abordare Hardware In the Loop:
v'Se cunosc parametrii de simulare;
**Nu exista informatii cu privire la parametrii componentelor;

**Nu exista convertorul construit fizic, dar, ecuatiile de
functionare au fost implementate in prealabil;

»Se cere dimensionarea convertorului si conceperea
algoritmului de control;

dSe utilizeaza un sistem de calcul in timp real pentru a
implementa ecuatiile convertorului (de obicei sistem FPGA);

Se utilizeaza un sistem cu procesor digital de semnal pentru
implementarea logicii de comanda;



Hardware in the loop

Matrix

Yectar Vector Vector or Matrix
+

) — g{'(r):Ax((r)JrBu(r) >

y(7) = Cx(?) + Du(?)

Vector

Wector or Matrix Vector

Topologie convertor

Ecuatii de stare
Sistem de calcul

in timp real cu FPGA

Co —simulare
in timp real

sp ERR=SP-PV

MV PV
Controller * Process -»

) R(s) C(s)
————) G(s) [F/—
# q

™ Sensors/ 4

¢ Laplace domain
Transducers

Bucla de control Functiie de transfer
Sistem de calcul in timp real cu DSP



Sistemul de calcul in timp real

* Forma de abordare Processor In the Loop:
**Nu se cunosc parametrii de simulare;
v Exista informatii cu privire la parametrii componentelor;

**Nu exista convertorul construit fizic, dar, ecuatiile de
functionare au fost implementate in prealabil;

»Se cere dimensionarea algoritmului de control;

JSe aplica metoda de calcul iterativ si incercari repetate de
tip Processor In the Loop, pentru a stabili, daca sistemul de
calcul este capabil sa ruleze logica de control conceputa. Din
acest procedeu, reies parametrii specifici sistemului de
calcul. Acestia sunt necesari pentru optimizarea si rularea
simularii in timp real (ex. timp de esantionare, tip de date);



Processor in the loop
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Sistemul de calcul in timp real

* Forma de abordare Rapid Control Prototyping:
v'Se cunosc parametrii de simulare;
v Exista convertorul construit fizic;

»Se cere verificarea functionalitatii algoritmului de control;

dSe utilizeaza setul de intrari / iesiri digitale si analogice
pentru furnizarea semnalelor electrice de comanda, masura
si control asupra convertorului construit fizic;

JAcest procedeu, este utilizat pentru optimizarea si
calibrarea algoritmului de comanda si control;



Rapid control prototyping
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