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3. MODURI DE REPREZENTARE A SISTEMELOR 
CONTINUE  

 
3.1. Reprezentarea prin ecuatii cu derivate partiale 
• ecuaţii cu derivate partiale ⇒  liniarizare 
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3.2. Reprezentarea prin ecuatii diferentiale 
• sisteme monovariabile (SISO) 
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unde  este mulţimea numerelor reale şi t∈  este variabila timp  
 
• sisteme multivariabile (MIMO) 
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3.3. Reprezentarea cu ajutorul functiei de transfer 
 

Se aplica transformata Laplace în ambii membrii ai ecuaţiei 
(1) în condiţii iniţiale nule : 
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a – Schema tehnologică 
simplificată a unui rezervor 
deschis 
 
b – Caracteristica statică a 
debitului qi  
 
c - Caracteristica statică a 
debitului qe 
 
În regim staţionar: 
q qe i=  
În regim dinamic: 
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Se liniarizează în jurul punctului de funcţionare M0 (M’0) 
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3.3.1. Transformata Laplace 
 

Transformata Laplace directa : { }
0

( ) ( ) ( )stF s f t e dt f t
∞

−= =∫ L   (1) 

unde f(t) este functia original (f(t)=0 pentru t<0),  
F(s) functia imagine (transformata Laplace)  
iar s jσ ω= +  variabila complexa 
 
Transformata Laplace conform (1) transforma « domeniul timp » 
(domeniul original) in « domeniul frecventa » (domeniul imagine) 
 
Transformata Laplace inversa : 
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Transformata Laplace exprima o corespondenta reversibila si 
univoca dintre functia original si functia imagine 
 
Rezolvarea ecuatiilor diferentiale cu ajutorul transformatei Laplace 
se realizeaza in trei pasi : 
1. transpunerea ecuatiei diferentiale in domeniul imagine 
2. rezolvarea ecuatiei algebrice in domeniul imagine 
3. transformata Laplace inversa a solutiei in domeniul original 
 
Exemplu : 
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3.3.2. Functia de transfer 
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Z(s) si P(s) sunt polinoame de ordinul p-1, respectiv p 
 
• Sistemul este fizic realizabil daca gr Z(s) < gr P(s) 
 
Ecuatia caracteristica P(s)=0, 
furnizeaza polii functiei de transfer 
(zerourile numitorului): 

P(s)=0 [ ] { }1( ) ,..., pH s p p⇒ = ∈P  
 
Zerourile functiei de transfer sunt 
radacinile polinomului de la 
numarator : 
Z(s)=0 [ ] { }1 1( ) ,..., pH s z z −⇒ = ∈Z  
 
Exemplu : 
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• Ordinul functiei de transfer este dat de gr P(s) 

 
• Tipul functiei de transfer este dat de numarul polilor in 

origine ai functiei de transfer 
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3.3.3. Calculul functiilor de transfer sau algebra 
schemelor bloc 

 

Tabelul 1. Reguli principale ale algebrei schemelor bloc 

Nr 
crt 

Regula Schema iniţială Schema echivalentă 

1 Legarea în 

serie (cascadă) 
H1(s) H2(s) Hn(s)

u1(s) u2(s) y(s)
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( ) ( )
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2 Cuplarea în 
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(paralel 

înainte) 
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3 Cuplarea în 

buclă (paralel 
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1 2
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4 Deplasarea 
unui punct de 
ramificaţie pe 

direcţia 
acţiunii  

(spre ieşire) 

H1(s) H2(s)
u1(s) y1(s)

H3(s)

y2(s)

 

H1(s) H2(s)
u1(s) y1(s)

H3(s)
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1/H2(s)

 

5 Deplasarea 
unui punct de 

sumare contrar 
direcţiei 
acţiunii  

(spre intrare) 

H1(s) H2(s)
u1(s) y(s)

H3(s)
u2(s)

+
    -

 

H1(s) H2(s)
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H3(s)
 

6 Rigidizarea 
unei reacţii 

elastice 
H1(s)

H2(s)

u(s) y(s)

  -
+
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+
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7 Sumarea unor 
reacţii 

multiple 
H1(s)

H2(s)
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+
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Hech(s)=H2(s)+H2(s)

u(s) y(s)

  -
(+)

+

 

 



TRA - C3 

 8

3.4. Reprezentarea cu ajutorul raspunsului in timp 
 
Raspunsul indicial (raspunsul la intrare treapta)  
 
Functia pondere (raspunsul la impuls) 
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