Sintesi mediante luogo delle radici

»  Specifiche del transitorio nel piano complesso
»  Criteri generali per la sintesi

» Esempi di sintesi



Specifiche del transitorio nel piano complesso
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Il blocco K’ pud assumere valori inferiori a 1 solo e soltanto se la
presenza di un adeguato numero di poli nell'origine nel controllore

e/o nel processo garantisce Il
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Specifiche del transitorio nel piano complesso
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| poli di W' possono essere valutati con il metodo del luogo delle radici

Inserendo poli e zeri in C' il luogo delle radici pud essere modificato

in modo che sia possibile definire valori di K’ per cui i poli a ciclo
chiuso giacciano in una specifica zona del piano complesso
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| poli di W' possono essere valutati con il metodo del luogo delle radici
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Specifiche del transitorio nel piano complesso

rt | |
s Ko | (H)' 3O K [» C | > KVCPH e y(t)
: T s € :
) e E
W > £ (5+w)
Pi l+1_a—]w=_§wni]wn I_E =-w,C o
E=sin(y) _—
E2Eo Y= Y—
1 w, w,
[Ewnﬁ—=5(<:>0(§5(] X
T
[ wn~®n©w1§wnSw2] S~~—_




Criteri generali per la sintesi
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NON cancellare poli e zeri a parte reale positiva
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Criteri generali per la sintesi
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NON cancellare poli e zeri a parte reale positiva
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Criteri generali per la sintesi
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Criteri generali per la sintesi
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NON cancellare poli e zeri a parte reale positiva
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Criteri generali per la sintesi
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Criteri generali per la sintesi
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Criteri generali per la sintesi
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NON cancellare poli e zeri a parte reale positiva

RootLocus

P(s)=
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Criteri generali per la sintesi

K
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NON cancellare poli a parte reale nulla

e La cancellazione di un polo nell'origine puo causare il NON
soddisfacimento delle specifiche sul comportamento a regime

e A causa di variazioni parametriche, il polo o lo zero a parte
reale nulla introdotto o del sistema possono spostarsi nel
semipiano positivo e originare un modo instabile

* L'introduzione del controllore deve anche garantire sufficienti
margini di stabilita al sistema a ciclo chiuso: i suoi poli devono
essere sufficientemente lontani dall'asse immaginario



Criteri generali per la sintesi
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Criteri generali per la sintesi
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Criteri generali per la sintesi
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Criteri generali per la sintesi
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Criteri generali per la sintesi
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Criteri generali per la sintesi
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Criteri generali per la sintesi
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L'introduzione di una coppia polo - zero vicino all'origine tende a
modificare la taratura del luogo in modo da avere Runuguadagno critico
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Criteri generali per la sintesi
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Criteri generali per la sintesi
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L'introduzione di una coppia polo - zero vicino all'origine tende a
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Criteri generali per la sintesi
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Criteri generali per la sintesi
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Criteri generali per la sintesi
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Criteri generali per la sintesi
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r'(t) C —»> P > y(t)

P(s)= 2> e
<S *1 )( S+ ) (S " 10) i EH?TE:EFE:;n:f[Eﬁ 1] eonv([1 1],10.2 1])) conv([30 1].conv([0.09 11[1 07)))

H=2
(25s+1)(s+1)(0.2s+1)  Transfer function
C(s)= Mo+ A2 + +
= S0s+ 1)(0.095 1) 231912300
455" +5009 52 +5
50(25s+1)
F(s)= >> flocus(P*C*H)
S(SOS+ 1)(0095+ 1 )<S+ 10) gt w:fEEdbEEH{CxPIH}
Avvicinando lo zero £eropicigan.
della coppia polo-zero e 1_ Sﬁs_'ﬂ_ﬁg_{?{?_tﬁwl _____
all'origine e non (5+14.91) (s#5) {;4: (5+0.04033) (5"2 +5.1865 + 18.49)

incrementando il gua-
dagno del control-
lore....

i giart = o L TR i [ JETRTISET | STERE 1 HLT = alfasswsin moEs Y



Esempio

) T C | » P > y(t)
- . I | | | RootLoTs
H e
N System :untitled!
25 Gl
P(s)= Pofersel 99 + 207
(s+1)(s+5)(s+10) D am pingrb.]1
H=? | Overshoot (%7:4,22
Frequency (rad/secysd. 22
Cls)= (25s+1)(s+1)(0.2s+1)
s(50s+1)(0.09s+1) =
S
s(50s+1)(0.09s41)(s+10)

S
Awvicinando lo zero | 7
della coppia polo-zero | .7

[] . . 10 | ‘,"

allorigine e non | .
incrementando il gua- | .7
dagno del control- | .7
|Ore____ e 1|4 1|2 -1|o 8| 6|

Real Axis




Esempio

') T C | » P > y(t)
Step Response
1.6 F . ]
H < System : W
______________ Settling Time (sec):1.57
e
P(s)= 25 Peak amplitude: 0,522
(s+1)(s+5)(s+10) |0 veirshoot (% ):4.48
H=2 0 LAttime (sec): 113
at o .
Cls)= (25s+1)(s+1)(0.2s+1) o
s(50s+1)(0.09s+1) =
= )3 L i | -
_ 50(25s+1) = ]
F )= 5055 1)(0.095 7 11(s 7 10) L
1.2 L ] ]
Avvicinando lo zero i i
della coppia polo-zero ]
all'origine e non T ] ]
incrementando il gua- L
dagno del control- O I | | |
lore.... 0 ! 2 ; ! 3 6

Time (sec)



Riepilogo

» Le specifiche sul comportamento nel transitorio sono
state riportate in forma grafica sul piano complesso (di
Gauss)

« Sono state presentate i principali effetti della
iIntroduzione di poli e zeri a ciclo aperto sul luogo delle
radici del polinomio caratteristico a ciclo chiuso

« E stato presentato un esempio di sintesi con l'ausilio
del luogo delle radici



