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Terminologia: FAT come funzione razionale
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Radici dell’equazione Ng @ =0
Poli
Radici dell’equazione Dg sz =0
Relazione tra poli e autovalori e
Tutti i poli sono autovalori Autovalori

Qualche autovalore potrebbe non essere polo

Per i sistemi in forma minima, tutti gli autovalori sono poli

Nell’insieme, poli e zeri costituiscono le Singolarita Poli=Autovalori
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Convenzioni - 2

Salvo contrario avviso, nel resto della presentazione si fara riferimento a sistemi in cui
non avvengono cancellazioni:

| concetti di polo e di autovalore coincidono



Rappresentazioni e parametri- 1

Sul piano di Gauss zeri e poli (reali o complessi) si rappresentano con cerchietti e
crocette
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Rappresentazioni e parametri - 2

Forme fattorizzate - 1
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Costante di trasferimento L reale non nullo
Guadagno L reale non nullo
Tipo (#zeri - # poli nulli, in s=0) g  intero positivo, negativo o nullo
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Rappresentazioni e parametri - 3

Forme fattorizzate - 2
2 2
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Zeri e Poli reali non nulli —z; , —D; z;#0 , p;#0
Costanti di tempo T, , I ;20 , T, #0
Pulsazioni naturali di zeri e poli cc Api 5 O a,; >0 , w,>0
Smorzamenti di zeri e poli cc si » & _m.N._ <1l , _WN_ <1
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Rappresentazioni e parametri- 4

Relazioni tra i parametri
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Rappresentazioni e parametri- 5

Guadagno - 1

a1+ i) 0+ 26 ey +52  a2s)
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Ipotesi: il sistema & asintoticamente stabile ( £ <0,7; >0, WN. >0)

Q@vn QAﬁl\QLw+b =

Calcolo del valore asintotico dell’uscita conseguente a un ingresso costante
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Rappresentazioni e parametri - 6

Guadagno - 2
p . g=0

mu¢&&Lm+®Yu
0 , g<0

Per un sistema asintoticamente stabile con g =0, il guadagno ¢ & il rapporto tra il

valore dell’uscita asintotica e il valore dell’ingresso costante che I’ha prodotta

Si ricordi anche che all’equilibrio (indipendentemente dalla stabilita asintotica) si aveva
mu¢Ame+bv

e lo scalare — Q\_Lw + D era stato denominato guadagno statico

Cio motiva la nuova denominazione (usata anche quandog () )



Rappresentazioni e parametri - 7

Integratore

Q@vuw = HMWHHMW , Xp=0 < %@Hwiﬂv&ﬂ

Una fdt con un polo in s = 0 ha l'uscita pari all’integrale tra O e 7 dell’ingresso
Ricordare il teorema di integrazione per la trasformata di Laplace

Se g = Duscita e I'integrale doppio e cosi via
Generalizzazione: una fdt di tipo g > 0 contiene g Azioni integrali

Derivatore

La funzione Q@v — 5 hon e una fdt!

Perd una fdt con & <0 contiene g Azioni derivative

Ricordare il teorema di derivazione per la trasformata di Laplace



Rappresentazioni e parametri- 8

Costanti di tempo (al denominatore)

Hy N
QA%vHQ = %%Aﬂvﬂmm r

La risposta all’'impulso coincide con un movimento libero

t
1

Presenza nel movimento libero del modo
t

e T

Per un sistema asintoticamente stabile, una costante di temp
una risposta all'impulso e a un modo “veloci”

Generalizzazione
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Rappresentazioni e parametri - 9

Pulsazione naturale e smorzamento (al denominatore) - 1
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Rappresentazioni e parametri - 10

Pulsazione naturale e smorzamento (al denominatore) - 2

2
Q@vu On 5> = %XQHF%@%ES %swj\_lmN
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La risposta all’'impulso coincide
con un movimento libero

Presenza nel movimento libero
del modo
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