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Sezione 4: STABILITÀ DEI SISTEMI DINAMICI LINEARI
Si consideri il seguente sistema dinamico lineare:
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dove n = n° della postazione PC.

(  E’ un sistema a fase minima?

Parte A: Root locus
Dopo aver fatto ricorso all’approssimazione di Padè del 2° ordine, costruire il root locus per il sistema dinamico così approssimato GPappr e rispondere ai seguenti quesiti:

a) Determinare poli, zeri e numero di traiettorie.

b) Determinare le porzioni del root locus coincidenti con l’asse reale.

c) Discutere l’esistenza degli asintoti e calcolare, eventualmente, il centro di gravità e gli angoli formati con l’asse reale.

d) Discutere qualitativamente gli angoli di partenza dai poli e di arrivo agli zeri.

e) Sulla base delle regole precedenti stabilire l’esistenza o meno di un punto di breakaway e calcolarne eventualmente la posizione nel piano complesso.

f) Tracciare l’andamento delle traiettorie.

g) Discutere la stabilità del sistema al variare di Kc. 

h) Infine, discutere l’effetto che ha sulla stabilità il passaggio dal controllore P ad un controllore PD: quale scelta risulta più conveniente per D e perché?

Parte B: Risposta in frequenza

Per il sistema dinamico originario GP:

1) Costruire i diagrammi di Bode 
2) Discutere l’andamento asintotico per alte e basse frequenze.

3) Esiste una (o più) frequenza di risonanza? Quant’è?

4) Esiste la frequenza di crossover? Qual’è?

5) Esiste la frequenza di gain crossover? Qual’è?

6) Verificare, in base al criterio di stabilità di Bode, se il sistema di sopra è stabile e, in caso positivo, calcolare il margine di guadagno che esso presenta.

7) Costruire il diagramma di Nyquist.

8) Verificare, in base al criterio di stabilità di Nyquist, se il sistema di sopra è stabile e, in caso positivo, calcolare il margine di fase che esso presenta.

Parte C: Verifica della approssimazione di Padé

9) Calcolare il Kc,lim per il sistema dinamico approssimato GPappr e per il sistema dinamico originario GP. Cosa si deduce dal loro confronto?

Parte D: Compensatore di Tempo Morto

10) Costruire la FdT del Predittore di Smith e commentarla
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