SCSS 2017: Sectiunea Modelare si control
- rezumatele lucrarilor -

1. Controlul unghiului pitch al unei aeronave utilizind retele neuronale
Ovidiu Pauca

Lucrarea are drept scop studiul comparativ al unor metode de control al unghiul pitch al unui
avion. Metodele folosite se impart in doua categorii: prima categorie se bazeazd pe modelare
neuronald offline, directd si inversd a procesului, iar a doua categorie se bazeaza pe antrenarea
online a unui controler neuronal si autoacordare unui regulator PID cu ajutorul unei retele
neuronale. Ambele categorii de metode se bazeaza pe proprietatea retelelor neuronale de a invata
diferite comportari. In structurile de control dezvoltate, acestea sunt utilizate cu rol de regulator,
una din metode utilizdnd reteaua neuronald ca mecanism de autoacordarea PID. Metodele
investigate au fost testate prin simulare pe un model de aeronava de tip General Aviation
Airplane.

2. Dezvoltarea unei structuri de reglare automata pentru un sistem de tip Lego Segway
Georgiana Brateanu-Ungureanu, Andrei Dragos Prepelita

Aceasta lucrare propune implementarea si testarea unei algoritm de reglare pentru mentinerea
in echilibru a unui robot mobil de tip Segway. Robotul a fost construit folosind piese lego din Kit-
ul Lego Mindstorms NXT. Sistemul construit a fost analizat si a fost determinat un model
matematic intrare-stare-iesire. Structura de reglare implementata pentru echilibrarea robotului a
fost aleasa in urma mai multor teste prin simulare numerica in mediul Matlab, considerand
modelul liniarizat al pendulului inversat. Algoritmul LQR a fost implementat si testat in timp
real folosind un toolbox dedicat in Matlab (Lego Mindstorms NXT 2.0 din Mediul Matlab).
Rezultatele experimentale desfasurate pe sistemul pe 2 roti demonstreaza performante bune cu
obtinerea unui echilibru bun si atunci cand este perturbat.

3. Controlul cooperativ-adaptiv al vehiculelor unui pluton
Tiberiu Antoniu, Radu-Sebastian Pantiru

Pe autostrazile din intreaga lume circula zilnic un numar considerabil de vehicule iar ca drept
rezultat apare neplacuta problema a ambuteiajelor. Vehiculele, apropiate intre ele, se deplaseaza
foarte greu si genereazd un consum de combustibil crescut, un grad de poluare ridicat si
eventuale fintarzieri ale pasagerilor din vehicule. Pentru fluidizarea traficului, o solutie
promitdtoare este organizarea vehiculelor in plutoane sau convoaie. Acest tip de organizare
permite unui numar de cel putin doua vehicule sa se alinieze si sa se deplaseze pe directia
longitudinala cu aceeasi viteza (impusa de primul vehicul), pastrand intre ele o distanta redusa.
Prin aceasta implementare toate vehiculele ce fac parte din pluton pot accelera sau decelera
simultan fara a exista riscul unor accidente. In aceasta lucrare este prezentat controlul cooperativ-
adaptiv al vitezei de croaziera pentru un pluton de vehicule. Pornind de la modelul miscarii
longitudinale, se proiecteaza regulatorul pentru controlul vitezei de croaziera a vehiculului lider
si regulatorul pentru controlul distantei intre doua vehiculele urmaritoare. Se considera ca viteza



vehiculului precedent este transmisa vehiculului urmaritor, fiind astfel o perturbatie masurabila
ce poate fi rejectata cu un regulator feedforward. Performantele sistemului de reglare cooperatv-
adaptiv proiectat au fost testate prin simulare.

4. Sisteme cu incertitudini politopice — Tehnici de estimare pentru localizarea spectrului
Stefan Nechita, Codrin Lupascu

Lucrarea considera dinamica sistemelor liniare cu timp discret afectate de incertitudini Tn
modelare, care sunt descrise prin formalismul sistemelor politopice. Se prezintd doud tipuri de
rezultate. Primul tip de rezultate este de factura algebricd si se refera la estimarea localizarii
spectrului pentru un politop de matrici. Abordarea se bazeaza pe teoria reprezentantilor aplicata
unui set de matrici nenegative, set construit din varfurile matricei politopice. Estimarea conduce
la o margine exterioara a localizarii spectrului, exprimata in functie de valorile proprii dominante
ale reprezentantilor de tip linie si coloana. Al doilea tip de rezultate discuta dinamica unui sistem
politopic analizand existenta unor functii Lyapunov cu forme diagonale. Se arata ca ori de cate
ori exista o astfel de functie Lyapunov, rata de descrestere este legatd de valorile concrete ale
valorilor proprii dominante ale reprezentantilor de tip linie si coloand. Aplicabilitatea
dezvoltarilor teoretice este ilustratd prin doua studii de caz. Primul constd intr-un exemplu
numeric, iar cel de al doilea demonstreazd ca unele rezultate anterioare din literaturda pot fi
incorporate drept particularizari ale abordarii curente.

5. Proiectarea si implementarea unor strategii de reglare pentru un urmaritor de linie Lego
Mindstorm NXT
Dragos Ciortan

Aceasta lucrare prezinta un studiu de caz prin care se doreste aplicarea unei strategii de reglare
pentru un robot - urmaritor de linie LEGO apartinand gamei Mindstorms NXT, cu ajutorul
script-urilor MATLAB. Robotul mentionat are la baza 2 servo-motoare, montate in lateral.
Fiecare dintre motoare are cate un senzor de rotatie (encoder) folosite drept traductoare de
pozitie. Un senzor de lumina este folosit pentru determinarea pozitiei robotului, iar brick-ul este
componenta principald in care se Incarca aplicatia. Scopul principal al reglarii este acela de a
face robot sa urmareasca un traseu, atunci cand ansamblul se afld in miscare. Strategia de reglare
propusa implica proiectarea a doud controlere, unul destinat virajului, iar cel de-al doilea pentru
reglarea vitezei. Pentru partea de parcurgere de traseu s-a folosit un algoritm prin folosirea unei
erori intre o valoare pe care senzorul nostru de lumind sa o urmareasca si valoare reald pe care o
citeste acesta. In urma calculdrii respectivei erori, se trimit anumite comenzi motorului drept
respectiv cel sting pentru a obtine virajele dorite. Pentru partea de reglare de viteza, se vizeaza
aflarea unui sistem de reglare prin care robotul nostru sd urmareasca o viteza pe care o vom seta
ca referinta.

6. Modelarea sistemului cardiovascular
Madalin-Robert Marian

Acest proiect prezinta modul in care sistemului cardiovascular uman se comporta din punct de



vedere al presiunii si debitului sangelui. Studiul acestui sistem s-a realizat pe un circuit
electronic, avandu-se in evidenta cunoscuta echivalenta electro-hidraulica: curent/debit si
tensiune/presiune. Cu ajutorul circuitului a fost posibila obtinerea unor rezultate experimentale
vizibile pe osciloscop, din care ulterior s-au putut trage concluzii concrete. In acelasi timp, s-a
profitat de posibilitatea Tnlocuirii cu usurintad a componentelor electronice din circuit astfel incat
a fost posibil raspunsul la unele intrebari asupra sistemului cardiovascular real precum: Care este
efectul Anginei (extinderea aortei) sau care este efectul obstructiei debitului de sange?

7. Proiectarea si implementarea unui robot mobil de tip pendul inversat
Mihai-lulian Munteanu

Tema lucrarii propune realizarea unei platforme robotice mobile de tip pendul inversat, pe
doua roti, platforma ce este capabild sa isi mentina echilibrul, precum si a se redresa atunci cand
este dezechilibratd. Sasiul robot a fost realizat cu ajutorul cu ajutorul unei imprimante 3D,
motoare folosite sunt de tip pas cu pas, sistemul fiind controlat de un microcontroler cu
arhitecturd ARM pe 32 biti. Masurarea unghiului de inclinare a fost realizata cu ajutorul unor
senzori de tip accelerometru si giroscop. Pentru reglare unghiului de inclinare a fost proiectat un
regulator de tip PID, cu paramterii de acord determinati experimental.

8. Analiza si Simularea Modelului Social Force pentru dinamica pietonilor
Alexandra Munteanu

Se poate demonstra faptul ca miscarea pietonilor poate fi prezentatd ca un model in care acesta
ar fi supus unor ‘forte sociale’. Aceste forte nu sunt exercitate direct de mediul in care se afla
pietonii, ci ele reprezintd o evaluare a indivizilor pentru a realiza o actiune(miscarea in cazul
acesta). Conceptul fortei corespondente poate fi aplicata pentru descrierea altor comportamente.
In modelul prezentat care descrie comportamentul pietonilor, mai multe forte sunt esentiale
:primul, un termen ce descrie accelaratie in raport cu viteza doritd a miscarii, al doilea termen
reflectd distanta dintre pietoni si/sau frontiere (pereti), iar cel de-al treilea modeleaza efectele
atractiei. Simuldrile efectuate pe calculator pentru multimile de pietoni care interactioneaza intre
ei demonstreaza faptul ca modelul forta sociala este capabil sa descrie auto-organizarea mai
multor efecte ale comportamentului pietonal colectiv observate la un nivel realist. Foarte multi
oameni sustin ideea comportamentului uman ca fiind unul ‘haotic’ sau altfel spus greu de
anticipat si deloc predictibil. Acest lucru este relevant pentru comportamentele in situatiile
complexe si critice. Cu toate acestea, cel putin pentru situatiile relativ simple, modele de
comportament stohastice pot fi dezvoltate in cazul in care unul dintre ele limiteaza la descrierea
probabilitatilor comportamentale care pot fi gasite intr-0 populatie foarte mare (grup) de indivizi.
Modelul social force pentru pietoni presupune faptul ca fiecare individ incearca sa se deplaseze
intr-o anumita directie cu o viteza dorita, adaptand astfel viteza actuald la cea doritd intr-0
anumitd perioadd de timp. Scopul acestei lucrdri este de a implementa o versiune a modelului
Social Force si de a-l utiliza pentru a simula mai multe variatii ale densitatii pietonilor.
Rezultatele obtinute cu aceasta implementare ofera cateva informatii calitative, reproducand
fenomenul de auto-organizare foarte bine.



