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Prestazioni a regime

Schema di riferimento
Errore a regime rispetto segnali di riferimento canonici
Errore a regime rispetto segnali di disturbo canonici

Errore a regime rispetto segnali armonici



Schema di riferimento

dt)
) 3O o “ﬂ 10

F(5)=G,(s)G,(s)H (s) w ()= SN0 0)
’ 1+F (s)
r(t): Segnale di riferimento W (s)= G, (s)
d(t): Segnale disturbante T 1+F (s)
n(t): Rumore/Disturbo di misura ~G,(s)G,(s)
y(t): Segnale di uscita W, (s)= [+ 7 ()

Il rumore di misura si assume in alta frequenza e
separato in banda dal segnale di riferimento



Schema di riferimento

d(t)
“” ‘TE“) = 4&—»}4 0

|t

e(t)=k,r(t)=y(t)=|k,r(t)=y,(t)|=y,(t)=e,(t)+e,(t)

E(s)=|K,~W (s)|R(s)+W(s)D(s)=E,(s)+E,(s)
e(t)=e,(t)te,(t)=e(t)+e, (1)+e, (1)

Si puo applicare il principio di sovrapposizione degli
effetti



Schema di riferimento

d(t)
“) -Rfsm = 5¥F4IIII»vW>

W (s)= G,(s)G,(s) G1<s>=§fG'1<s); G (0)=1
’ 1+G,(s)G,(s)H (s) K, |

W (s)= G,(s) G2(5>—FG ,(s); G',(0)=1
TG ()G () H (s) =K moren

Si puo applicare il principio di sovrapposizione degli
effetti



Errore a regime rispetto segnali di riferimento canonici

r(t) LT OB

G1<s>=§16q<s> G, (0)=1
G.(5)="2G4(s): G10)=1
H(s)=KHH’(s) H'(0)=1

u+1

u=0: gradino
u=1: rampa lineare
U= 2. rampa parabolica



Errore a regime rispetto segnali di riferimento canonici

K K
SVTGH(S) SéG'2<S)
E(s)=| K, -——— _ R(s)
1+2G, () =26y (s)(5) =L H ! (s)
S S S

K, K K,G ' (s) Gl (s)| K K H ' (s)—s™| 1

E.(s)=
s K KL K L, G (s)G L (s)H () i

Applicando il teorema del valore finale:

v Deve esistere il limite finito nel tempo
=> 1l sistema a ciclo chiuso deve essere stabile
=> 1l segnale di riferimento non deve essere di tipo armonico



Errore a regime rispetto segnali di riferimento canonici

K s"""""+ K K, K, K ,—s""
e, =lim s E (s)=1lim — Kol KoK y=s™] 1

+v,+
s=0 s—0 SV1 " VH-|-K1K2KH s*

|potesi:
* Segnale di riferimento a gradino =0
« Assenza di poli nell'origine nell catena diretta VIS Va=H=

K s""+ K, K,|K,K,~s"] 1

e =limsFE (s)=lim

om0 5=0 s+ K, K,K,
K,+K K, K,K,;—1]
e erw sl—I>I(}S F<S) 1+K1K2KH
K, K, K,K
v,>0= e, =lim s E,(s)=— ALY H];,go

s—0 K1K2KH



Errore a regime rispetto segnali di riferimento canonici

KdSV1+VZ+VH+K1K2[KdKH_SVH] i

e, =lim s E (s)=lim

s=0 s—0 SV1+V2+VH-|-K1 KZKH s*
|potesi:
* Segnale di riferimento a gradino =0
- Assenza di poli nell'origine nell catena diretta VITVaTH=

K, s""+K KI|K K,—s"
e, =lim s E,(s)=lim d - : 2[ d™H ]
o =0 s'"+K K,Ky,

1

K,+K K, K,K,;—1]
=0= =1 E =
v G ) 1+K,K,K,

| KK, K,K,
><:' e =limsE ()= "k, 70




Errore a regime rispetto segnali di riferimento canonici

KdSV1+V2+VH+K1K2[KdKH_SVH] i

e, =lim s E (s)=lim

s=0 s—0 SV1+V2+VH-|-K1 KZKH s*
|potesi:
* Segnale di riferimento a gradino =0
- Assenza di poli nell'origine nell catena diretta VITVaTH=

K s""+ K, K,|K,K,~s"]

e, =lim s E (s)=1im - 1
om0 s=0 s+ K, K,K,
| K,+K K, K,K,;—1]

Ml e, =lim s E,(s)= 1+K,K,K,
4 2

Per limitare I'errore [K =1] = e. = Kq

'K, - K, K K,

\_




Errore a regime rispetto segnali di riferimento canonici

. . K SV1+V2 1
e. =lim s E (s)=lim K " -
Y5 —0 s—0 KdS 1 2+K1K2 \)

|potesi:
e Segnale di riferimento canonici

V,+tVv,>U e =0

v,tv,=u>0 e. =

VTV, <U e —©




Errore a regime rispetto segnali di riferimento canonici

) 2y G,
|
R<S)= Su—i—l
Ve 0 1 2
VTV, =V, H
2
- 0 £y 0 0
= K,+K K,
1 2
H=—— K, 0
K, . * KK,
2
ei’m:[{a’groO 2 o0 o0 KK[d('
1 2




Errore a regime rispetto segnali di riferimento canonici

r(t) & g,
1 T s+1
R(s)= p+l G(S>=S+2a=a — H= 1 =1 I
S S S s+p pT,s+1
a(t,s+1)(t, s+1)
W.(s)=p— .
ps (t,s+1)+a(t,s+1)

ps(t,s+1)—at, (t,5+1)
pS2<TpS+1)+Cl(TaS+1)

W, (s)=p—W.(s)=ps

u=0=e, =0 u=l=e. #0 u>l=e —oo




Errore a regime rispetto segnali di disturbo canonici

d(t)
+¥
> —> y(1)

E (s)==W,(s)D(s)=—

G\(5)=5-G"\(5); G'(0)=1
G.(5)="2G4(s): G1(0)=1
H (s)=—-;

u=0: gradino
u=1: rampa lineare
U= 2. rampa parabolica



Errore a regime rispetto segnali di disturbo canonici

d(t)

| H

= s K, K,G'y(s) 1
Ed(S)__ VitV ' ' u+1
KdS —|—K1K2G 1(g)G Z(S) g
s"K K.G'.(s ]
’ed =lim S‘Ed(s)yzlim — d ™2 2( ) 1
o s—0 s—0 del 2_|_K1K2G!1(S)G12<S) S[,l
Svllfdlf2 1

=lim — “
s—0 KdSI 2_|_K1K2 g

|e d.




Errore a regime rispetto segnali di disturbo canonici

, s'K K 1
=hm v—l—vd : u
s—0 | K, 8"+ K K, |s

|edw

v,=0 v,=1
¢ 0 1 2 ¢ 0 1
u u
KdKZ Kd
K, 4K, K, 0 0 0 K, 0
K, K,
00 & 0 1 00 X,
Q0 Q0 % 2 o0 Q0




Errore a regime rispetto segnali armonici

d(t)=sin(wjt)
r(t)=sin(gt) _ UM ey 45{—»}% y(t)

H ]4 H(jw)=KL

E necessario far riferimento al concetto di risposta armonica

o o G (jw)G,(jw) | K
Wer(]w)_Kd_Wer)_Kd[l_Kd—l—Gl(jw)Gz(jw)]_

Wl JO)==Wajw) ==Kl e G @)

G,(jw) ]



Errore a regime rispetto segnali armonici

d(t)=sin(wjt)
e KA v S N Y Hg—’}ﬂ ye)

H H ()=

Nel caso si volesse ottenere un errore a regime nullo

d(t)=sin(wt)
r(t)=sin(at) g(t)=0 N ¢ + J(t)= Kysin(at)
1 “
- +

| H




Errore a regime rispetto segnali armonici

d(t)=sin(wjt)
e KA v S N Y Hg—’}ﬂ ye)

H H ()=

Nel caso si volesse ottenere un errore a regime nullo

d(t)=sin(wt)
r(t)=sin(at) (1) N ¢ + y(t)= Kysin(at)
1 “ﬂ
T/ N\ *

| H




Errore a regime rispetto segnali armonici

d(t)=sin(wjt)
e KA v S N Y Hg—’}ﬂ ye)

e H ()=

Nel caso si volesse ottenere un errore a regime nullo

d(t)=sin(wt)
S :2 - y(t)= Kgsin(ayt)




Riepilogo

v Si é valutato il comportamento a regime del sistema con
ingressi di riferimento e disturbanti canonici

v Sono state dedotte condizioni strutturali per il rispetto delle
specifiche sull'errore a regime in presenza di ingressi di
riferimento e disturbanti canonici

v Sono state dedotte le condizioni strutturali per il rispetto delle
specifiche sull'errore a regime in presenza di ingressi di
riferimento e disturbanti armonici



