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IMPLEMENTAREA SISTEMELOR DE
REGLARE DIGITALE IN BUCLA INCHISA

* Presupune determinarea si cunodsterea temeinica a tuturor

r fizice vehiculate 1in sistemul de reglare, prin

Infermediul carora se poate descrie comportamentul sistemului:

v Cunoas
v'Cunoas
v'Cunoas

‘erea marimilor de intrare si iesire;
‘eread marimii de comanda;
‘erea evolutiel In fimp a procesului reglat;

v'Cunoas

‘ered intervalelor de variatie ale marimilor din proces;



IMPLEMENTAREA SISTEMELOR DE
REGLARE DIGITALE IN BUCLA INCHISA

 Procedura de determinare a fufuror parametrilor functionali si

constructivi  ai  procesului reglat poartd denumirea de
IDENTIFICAREA SISTEMULUI / PROCESULUI;

 |denftificarea si determinarea marimilor sistemului presupune un
amplu studiu asupra procesului controlat;

« Aceste studii pot fi realizate 1n etapa In care sistemul de reglare
functioneazad in bucla deschisq;
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IMPLEMENTAREA SISTEMELOR DE
REGLARE DIGITALE IN BUCLA INCHISA

» Astfel pot fi mentionate urmatoarele aspecte:

»Este necesara determingrea unei relatii infre marimile de intrare si
lesire care caracterizeaza buna functionare a procesului;

»Unele relatii pot fi deja redate de teoreme si axiome bine
cunoscute care ,, guverneazd” legile fizicii (ex. evolutia curentulul 1n
circuit in functie de tensiune si rezistentd);

»Este necesara de asemenea cunodsterea principivlui  de
functionare al procesului reglat (ex. functionarea unui convertor
elecfronic in raport cu sarcind deservitd de acesta).



SCHEMA UNUI SISTEM DE REG
AUTOMATA IN BUCLA INCH
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SCHEMA UNUI SISTEM DE REGLARE
AUTOMATA TN BUCLA INCHISA

+r Referinta
te Eroare
XC Marimea de iesire a regulatorului
Xm Marimea de intrare a instalatiel tehnologice
Y Marimea de iesire a sistemului (instalatiei)
-Yr Marimea de reactie
E.C. Element comparator
R.A. Regulator automat
E.E. Element de executie
.T. Instalatie tehnologica
Tr. Traductor / senzor




IMPLEMENTAREA SISTEMELOR DE
REGLARE DIGITALE IN BUCLA INCHISA

- In vederea implementarii unui astfel de sistem (de reglare), este

necesara utilizarea unui sistem de calcul dedicat, penfru a
deservi urmatoarele functii:

» Achizitionarea marimilor fizice de intrare;

»Prelucrarea semnalelor achizitionate;

»Determinarea numerica / matematica a marimii de comanda;
» Generarea semnalelor de comandg;

»Comunicarea in timp real cu o interfata de control;



,ﬂ

IMPLEMENTAREA SISTEMELOR DE
REGLARE DIGITALE IN BUCLA INCHISA

- In cazul actual, se opteazd pentru simulare in timp real pe bazo
platformel Arduino si a pachetului Arduino |O + mediul Matlab -
Simulink, sistemul de calcul in fimp real va fi reprezentat de:

1. Platforma de dezvoltare Arduino cu microcontroller;
2. Calculatorul gazda care ruleaza modelul Matlab — Simulink;

- Sfrategia de comanda si control ruleazd pe calculatorul gazdd
in mediul Matlab - Simulink, iar platforma Arduino, are rol de
~placa de achizitie si generare de semnal”.



SISTEMUL DE CALCUL DEDICAI
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IMPLEMENTAREA SISTEMELOR DE
REGLARE DIGITALE IN BUCLA INCHISA

 Sistemul digital de reglare automata in bucla Inchisa poate fi
Implementat conform schemeli generale astfel:

*Referinta va fi impusa din intferfata modelului Matlab — Simulink;
“Strategia de comanda va fi stabilitd de modelul Simulink;
*Semnalele de intrare vor fi preluate cu ajutorul senzorilor;
“*Platforma Arduino, va achizitiona si genera semnalele;

Calculatorul gazda va asigura rezolvarea modelulu
matematic in fimp real al algoritmului de comanda si control;



EXEMPLU DE APLICATIE
SURSA STABILIZATA DE TENSIUNE




Structura unui sistem de
reglare automarta in buclad
Inchisa asistat digital

E.E.
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_I= Xm Y
JEI ‘ )
a l.T. / P.T.

Bucla de reactie
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DIAGRAMA DE FUNCTIONARE PENTRU

O SURSA DE TENSIUNE STABILIZATA

+r Referinta Tensiunea de referinta

te Eroare Diferenta dintre tensiunea impusa si ce masuratd
XC Marimea de iesire a regulatorului Factorul de umplere al semnalulu modulat
Xm | Marimea de intrare a instalatiei fehnologice Tensiunea furnizata de convertor

Y Marimea de iesire a sistemului (instalatiei) Caderea de tensiune la bornele sarcinii
-Yr Marimea de reactie Caderea de tensiune la bornele sarcinii
E.C. Element comparator Blocul scazator / sumator Simulink
R.A. Regulator automat Blocul regulator discret Simulink

== Element de executie Convertor coborator de tip ,,Buck”

|.T. Instalatie tehnologica Sarcinad rezistivd controlabild

Tr. Traductor / senzor Traductor de tensiune




Schema electronica a convertorului coborator de tip ,,Buck — sincron”
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Schema electronica a filtrului de intrare L-C

ACS 712
P+ VCC
IP + VIOUT—l = C3
O +51V]
IP-  FILTER——]—
< ) Imés.
IP - GND €2
—QO U~
L1
555 +—(O GND
e lesire filtru
-1 (Tnspre variator)
VDD 1 VDD 2
IN ouT
IN + VOUT +
== 10u GND == 10u IN - VOUT -
GND 1 GND 2

A 7900
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Schema electronica de principiuv a unei sarcini liniare

= lc(t) = B x Io(t)
Ib(t) = Ro x u(f)






DEMONSTRATIE
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TEMA

In cadrul mediului Matlab — Simulink (cu ajutorul paletei de
INstrumente SiImScape) sa se studieze urmatoarele aspecte:

1. Modelarea convertorului cobordator sincron in bucla deschisq:;
2. Modelarea convertorului cobordtor sincron in bucla inchisd;

3. Modalitatea de implementare a unel ,,situatii de test”;
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