
Capitolul 16: Sinteza elementară a sistemelor liniare  
 

 

16.1 Compensatorul dinamic. Definiţie 
 

Definiţia 1: (Compensator dinamic) Se numeşte compensator dinamic sistemul (sau modelul 

matematic) descris de: 
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Observaţie: (Sistemul în circuit închis) 

Compensatorul dinamic este un sistem comutat. 
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Definiţia 2: (Compensatorul stabilizator) Un Compensator dinamic ),,,,( cccccc GFBAn  care 

asigură pentru sistemul în circuit închis (5) stabilitatea internă, adică )( RA  stabilă, se numeşte 

compensator dinamic stabilizator. 

 

16.2 Schema de stabilizare cu reacţiile după stare şi estimator de stare 
 

 

 

 

 

           Schema 1 
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Observatie: Pentru simplificarea demonstraţiilor, în cele ce urmează vom folosi estimatorul Kalman. 

Rezultatele însă rămân valabile pentru orice tip de stare. 
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Teorema 1: (Principiul separabilităţii) Fie ),,( CBA  un sistem, legea de comandă vxFu  ˆ  şi 

estimatorul de stare ),,,,( NMHKJe   conectate ca în schema 1. Pentru sistemul în circuit închis, 
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Demonstraţie: 
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Reunim relaţiile ######to do                 (nu am gasit relatiile 6-8 si am schimbat numerotarea) 
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Teorema 2: (Invizibilitatea intrare-ieşire a estimatorului de stare) Fie un sistem ),,( CBA , legea 

de comandă după stare vxFu  ˆ  şi estimatorul de stare ),,,,( NMHKJe   conectate ca în 

schema 1. Matricea de transfer )(v yT   nu depinde de parametrii estimatorului. 

 

Demonstraţie: 
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 16.3 Compensatorul stabilizator 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Observaţie: În schema 1, putem rearanja elementele pentru a obţine un compensator dinamic. 
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Prin identificare cu compensatorul dinamic obţinem: 
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Teorema 3: (Compensatorul dinamic) Pentru sistemul ),,( CBA  care îndeplineşte condiţiile: 

a) (A,B) stabilizabilă 

b) (C,A) detectabilă 

următorul algoritm furnizează un compensator stabilizator. 

 

Algoritmul compensator stabilizator 

 

 Pas 1: Se calculează f astfel încât )( BFA  stabilă. 

 Pas2: Se calculează un estimator de stare ),,,,( NMHKJe    

 Pas3: Compensatorul dinamic de ordin ec nn   este dat de 
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Demonstraţie: 

 

Pas 1 este posibil deoarece (A,B) este stabilizabilă. 

Pas 2 este posibil deoarece (C,A) este detectabilă. 

 



Observaţia anterioară demonstrează că ),,( CCC CBA  este un compensator stabilizator. 

 

Observaţia 1: Pasul 1 şi pasul 2 pot fi inversaţi. Orice lege de comandă stabilizatoare poate fi cuplată 

cu orice estimator de stare. 

 

Observaţia 2: Rezolvarea problemelor de sinteză folosind problemele primare. 

 

Ideea de construcţie a compensatorului stabilizator folosind schema 1, adică: 

 o lege de comandă stabilizatoare 

 implementarea ei cu ajutorul unui estimator de stare 

este o idee generală care poate sta la baza rezolvării oricarei probleme de sinteză a sistemelor liniare. 

 

Orice problemă de sinteză (reglarea stuctural-stabilă, rejecţia perturbaţiei, decuplarea, etc.) poate fi 

rezolvată ca problema primara, deci calculând legi de comandă după stare care satisfac performanţele 

dorite şi implementate cu ajutorul unui estimator de stare. Rezultatele din teorema 3 nu se modifică. 

 

Legea de comandă va fi calculată ca soluţie a problemelor de sinteză formulate, iar compensatorul 

dinamic ca în teorema 3. 

 


