
Capitolul 17: Teoria clasică. Abordarea cu funcţii de transfer  
 

 

17.1 Conexiune serie 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 HPF = parte fixată 

 HEE = funcţie de trasfer al elementului de execuţie 

 HiT = funcţie de trasfer a instalaţiei tehnologice 

HC = funcţie de trasfer al compensatorului 

 HV = funcţie de trasfer a perturbaţiei 

 HTR = funcţie de trasfer al traductorului 

 yr (t) = funcţia de referinţă 

 v (t) = perturbaţia 

 

Scop (obiective) 

(S) – stabilitatea internă 

(R) – reglarea,  pentru yr (t) dat 

 

(1)  : 
















1

1

111

111

11111

)()( bAIcsH

xcy

ubxAx

T

T





 

(2)  : 
















2

1

222

222

2222

)()(

2

bAIcsH

xcy

ubxAx

T

T





 

 

 

 

 

 

 

 

Definiţia 1: Conexiunea serie 
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Observaţie: La conexiunea serie, sistemul rezultant este intern stabil dacă şi numai dacă
1 şi 

2 sunt intern stabile. 
 

 17.2 Conexiune paralelă 

 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Definiţia 2: Conexiunea în paralel 
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Observaţie: Sistemul rezultat în urma conectării în paralel este intern stabil dacă şi numai dacă 

ambele sisteme sunt intern stabile. 
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17.3 Conexiune în reacţie (negativă) 

 

 

 

 

 

 

 

 
Definitie 3: Conexiunea în reacţie 
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Observaţie: Problema găsirii lui 
2  astfel încat sistemul în circuit inchis (sistemul de reglare 

automată) are soluţii. 
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Schema 1 

 
Schema 2 

cu reacţie rigidă (cu reacţie unitară) 

 

 Schema 2 este generală şi toată teoria clasică este bazată pe aceasta. 

 

Problemele din teoria clasică se reduc de obicei la următoarea schemă: 
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17.4 Proprietăţile reacţiei 
 

a) Stabilitatea internă 

Modificarea stabilităţii interne a fost justificată din observaţia legată de forma lui Ar. 

 

b) Desensibilizarea la variaţii parametrice 
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 Pentru sistemul în circuit închis 

(21) kuHuy  , 

 admiţând posibilitatea variaţiei parametrului k, 
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 ceea ce arată că variaţiile parametrului se transmit în variaţia ieşirii integral. 

 

 Pentru structura cu reacţie 
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          k foarte mare 

Observaţie: Variaţiile parametrilor k se transmit la ieşire atenuate de k ori. În acest sens, structura 

cu reacţie este robustă pentru ca variaţiile semnificative ale intrărilor nu se văd în variaţiile ieşirilor. 

  

  k se numeşte şi factor de amplificare. 

 

c) Rejecţia perturbaţiilor 

 

 

 

          Schema 3 
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  kv este factorul de amplificare în regim staţionar. 

 

Observaţie: 
 

          Schema 4 
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Într-o instalaţie, punctul de aplicare a perturbaţiei, în general, este necunoscut. 

 

 α) pe ieşire: 
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În funcţie de punctul de aplicare a perturbaţiei în sistem, Hv poate lua valori de la 1 până la H. 
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  k este factorul de amplificare în regim staţionar în funcţia de transfer iniţială. 
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În cazul fără reacţie 
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Observaţie: Comparând relaţia (33) cu relaţia (34) se observă că perturbaţia se transmite către 

ieşire atenuată de k ori. 

 

17.5 Rejecţia exactă 
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Principiul Modelului Intern 
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Rejecţia exactă (eroarea staţionară) este 0 dacă şi numai dacă funcţia de transfer conţine modelul 

semnalului care se doreşte a fi rejectat (
s

1
). 

 

Observaţie: Elementele de comandă în automatizarea clasică (regulatoarele automate) sunt de trei 

tipuri: P, PI, PID. 
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17.6 Reglarea 
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Observaţie: Problema este echivalentă cu rejecţia exactă a lui ry  şi are soluţie dacă şi numai dacă 
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Observaţie: Reglarea este legată de referinţă (de modelul intern). 

 

Problema cea mai importantă din teoria sistemelor liniare se numeşte problema reglării structural 

stabile. 
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 (SS) stabilitatea structurală 

(S) şi (R) să se păstreze în prezenţa unor variaţii parametrice. 

 


