Estimare pentru control — Tema practica 3
Model neliniar, control prin reactie dupa stare, proiectarea unui
estimator

Logistica

e Aceastd temad trebuie realizatd de un grup de maxim 2 studenti.

e Solutia temei reprezintd codul Matlab si modelul Simulink. Acest cod va fi verificat si rulat de cétre
profesor in timpul laboratoarelor, iar prezenta la laborator va fi acordatd doar daci este prezentatd o
solutie originald care merge. Sunt necesare toate prezentele la laboratoare pentru a intra Tn examen.
De asemenea, maxim 2 laboratoare pot fi recuperate la finalul semestrului, ceea ce Tnseamna ca 3
sau mai multe absente pe parcusul semestrului duc la inabilitatea de a intra in examenul final.

e Schimbul de idei intre studenti este incurajat. Totusi, distribuirea si imprumutarea unor buciti de
cod este interzisd, iar orice Incdlcare a acestei reguli va duce la descalificarea solutiei.

Premisa:

e Un model neliniar, cu vectorul de stare z = [x1, xo, ...7:,]7, vectorul de intrare u = [uy, ug, ...up |’
si vectorul de iesire y = [y1, Y2, ...yp}T unde n > 3 este numdrul variabilelor de stare, m > 1 este

numadrul de intréri, p > 1 este numdrul de iesiri, si dinamica are urmétoarea forma:

T =f(x,u)
Yy :h(:C?u)

’

e Un model liniar in forma matriceald in spatiul stérilor, obtinut prin liniarizare in jurul unui punct
de echilibru.

e O lege de reglare prin reactie dupa stare, proiectat pentru sistemul liniar, care aduce sistemul liniar
in O dintr-o conditie initiala nenuld.

e Un estimator proiectat pentru modelul liniar

e Implementare in Simulink.

Descrierea temei

In aceastd temd este necesard extinderea rezultatelor obtinute anterior pentru sistemul neliniar. Atat
controlul si estimatorul au fost calculate pentru sistemul linar si au functionat corect. Dorim sd vedem
daca functioneaza corect cand modelul neliniar este considerat.

Cerinte:

e Addugati legea de control la modelul neliniar si simulati cu conditii initiale apropiate de punctul
de liniarizare. La ce va asteptati? Merge cum ar trebui?

e Addugati observatorul la modelul nenliniar. Dati o conditie initialad diferitd pentru observator si
simulati. Functioneazd conform asteptarilor? Eroarea converge la 0?7



e Comparati rezultatele obtinute cu modelul liniar. Sunt la fel? Care sunt diferentele?

e Simulati din nou cu conditii initiale departe de punctul de liniarizare. Functioneazi la fel ca in
cazul anterior?



