
 Guideline algoritmi PID si RST: 

 

-crearea unor structuri de date în care se vor salva parametrii regulatoarelor(acestea vor fi intrarile 

funcțiilor) ; 

PID:  

 - limitarea ieșirii și a comenzii procentuale (0% - 100%); 
 - calculul erorii; 

-implementarea ecuațiilor :     q0 = d.Kr*(1+d.Te/d.Ti+d.Td/d.Te); 
                       q1 = -d.Kr*(1+2*d.Td/d.Te); 

                             q2 = d.Kr*(d.Te/d.Ti); 

         uk = uk_p + q0*ek + q1*ek_p + q2*ek_p1; 

 

   

 -salvarea valorilor precedente folosind variabile persistente. 

RST: 

 -construirea unei scheme simulink pentru cu model de referință Bm/Am; 

 - schema va avea ca output ( in workspace) comanda, iar ca input referința și ieșirea 

provenită în urma măsurării (astfel procesul va lipsi); 

 

-pentru testare se va costrui încă o schemă simulink ce va fi pornită în cadrul unui script ce permite 

alegerea algoritmului de reglare(PID ,RST). 

  


