
Estimare pentru control – Tema practică 5
Model neliniar discret, control s, i estimare

Logistică

• Această temă trebuie realizată de un grup de maxim 2 student,i.

• Solut,ia temei reprezintă codul Matlab s, i modelul Simulink. Acest cod va fi verificat s, i rulat de către
profesor ı̂n timpul laboratoarelor, iar prezent,a la laborator va fi acordată doar dacă este prezentată o
solut,ie originală care merge. Sunt necesare toate prezent,ele la laboratoare pentru a intra ı̂n examen.
De asemenea, maxim 2 laboratoare pot fi recuperate la finalul semestrului, ceea ce ı̂nseamnă că 3
sau mai multe absent,e pe parcusul semestrului duc la inabilitatea de a intra ı̂n examenul final.

• Schimbul de idei ı̂ntre student,i este ı̂ncurajat. Totus, i, distribuirea s, i ı̂mprumutarea unor bucăt,i de
cod este interzisă, iar orice ı̂ncălcare a acestei reguli va duce la descalificarea solut,iei.

Premisă:

• Un model neliniar, cu vectorul de stare x = [x1, x2, ...xn]
T , vectorul de intrare u = [u1, u2, ...um]T ,

s, i vectorul de ieşire y = [y1, y2, ...yp]
T unde n ≥ 3 este numărul variabilelor de stare, m ≥ 1 este

numărul de intrări, p ≥ 1 este numărul de ieşiri, s, i dinamica are următoarea formă:

ẋ =f(x, u)

y =h(x, u)

• Un model liniar ı̂n forma matriceală ı̂n spat,iul stărilor, obt,inut prin liniarizare ı̂n jurul unui punct
de echilibru.

• O lege de reglare prin react,ie după stare, proiectat pentru sistemul liniar, care aduce sistemul liniar
ı̂n 0 dintr-o condit,ie init,iala nenulă.

• Un estimator proiectat pentru modelul liniar

• Implementare ı̂n Simulink.

• Un model liniar discret implementat ı̂ntr-un script Matlab.

• Un control liniar discret prin react,ie după stare.

• Un estimator liniar discret.

Descrierea temei

După cum s-a procedat ı̂n laboratorul anterior pentru modelul liniar, ı̂n acest laborator cerint,a este de a
discretiza modelul neliniar şi a testa regulatorul şi estimatorul proiectate pentru sistemul liniar.

Modelul neliniar poate fi discretizat folosind discretizarea Euler:

ẋ(t) = f(x(t), u(t)) ⇒ x(k + 1)− x(k)

Ts
= f(x(k), u(k))

⇒ x(k + 1) = x(k) + Ts f(x(k), u(k))

(1)
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Cerint, e:

• Găsit,i modelul neliniar discret.

• Implementat,i modelul neliniar ı̂n Matlab.

• Aplicat,i controlul prin react,ie de la stare calculat pentru modelul liniar la modelul neliniar. Începet,i
cu condit,ii init,iale apropiate de punctul de echilibru iar apoi ı̂ncercat,i cu alte valori mai depărtate de
acel punct. Controlul funct,ionează corect pentru condit,ii init,iale depărtate de punctul de echilibru?
De ce? De ce nu?

• Comparat,i rezultatele obt,inute pentru cazul liniar cu cele din cazul neliniar. Sunt la fel?

• Aplicat,i observatorul calculat pentru modelul liniar la modelul neliniar. Funct,ionează corect?
Eroarea converge la 0?
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