esempio preparato da Lucia RUSSO 26.04.02

Gy = K (s+2)/(st1)(s+3)

N := 500
k:=0.N
Min:= -2
Max = 2
. k{Max - Min
espo(k) := Min+ A N n)
Wk = 106p0(k)
K:=1

G(s) = Kus+2) @1 0@l 0
eS+1geS+ 3g

Gl(s) = (s+2)

G2(s) = &0
eS+1g
G3(s) = &0
es+3g

AR1y = |Gl(i>wk)|R2k = |GZ(i>wk)|AR3k = |GB(i>wk)|

ARy := ARL-AR2 xAR3K
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1y = arg(Gl(iwy)) 2 = arg(G2(iswk)) 3 := arg(G3(imw))
fr:= flg+ 2K+ f3k

~ | | |
Bor o1 1 10 100

Applicazione del criterio di stabilita di Bode
La frequenza di crossover non esiste!

Il sistema & sempre stabile.
Comungue proviamo egualmente a calcolare wc,

w:= 1 f(w) = arg(Gl(i>w)) + arg(GZ(i>w)) + arg(GB(i>w))
Given

f (W) =-p

weo := Find(w)

wCO = &

f(wco) = u
Calcolo del K limite

ARW) = |G1(sw)| 4 G2(iw)| 4 G3(iw)|

AR(wco) =

Klim:= ——~—
AR(wco)

Klim=»

L'algoritmo non trova nessun valore di Klim. il sistema & sempre stabile.
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Diagramma di Nyquist

N := 500
k:=0.N
Min:= -2
Max := 100
. k{Max - Min
espo(k) := Min+ A N )
Wk = 100£p0(k)
K := 2000

G(s) = Kos+2) @1 0@l 0
eS+1geS+ 3g

-2 -1 0 1 2
cos(x) ,Re(G(iw))

Criterio di Nyquist: se il diagramma di Nyquist a ciclo aperto di un sistema
feedback circonda il punto (-1,0) al variare della frequenza, la risposta del
sistema a ciclo chiuso e instabile.

In tal caso cio non si verifica mai e il sistema e sempre stabile.
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