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Sezione 3: MODELLI DINAMICI DI RIFERIMENTO
3.1
Funzione di trasferimento del 2° ordine
La dinamica di un processo è descritta dalla seguente ODE
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dove y(t) è la variabile di stato già posta come variabile deviata e u(t) la variabile di ingresso già posta come variabile deviata.

a) Di che ordine è questo sistema dinamico?

b) Svolgendo tutti i passaggi, determinare la funzione di trasferimento, Gp(s), di questo processo

c) Quanti e quali parametri ha la funzione di trasferimento?

d) Determinare i poli di questa Gp(s)

e) Disegnare i poli sul piano complesso

f) Sulla base della conoscenza dei poli, classificare questo modello matematico

g) Descrivere brevemente il comportamento dinamico generale che è atteso per questo processo quando la variabile di ingresso è una funzione forzante limitata.

SOLUZIONE PARZIALE

Question 15.5  from “Control Station® - Theory” by Prof. Douglas:

The dynamics of a process are described by this ODE, which is in perturbation variable form
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h) Showing all steps, determine the transfer function, Gp(s), for this process.

i) Determine the poles of this function

j) Plot the poles on the complex plane

k) Based on the pole locations, describe the general dynamic behavior of this process.  Be sure to briefly explain your reasoning.
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c.)
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d.)  The system is stable because the real root is negative.  The system also displays oscillatory behavior due to the presence of imaginary numbers.
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