5^A T.I.EL.

Esercitazione sui sistemi di primo ordine

1) Data la rete in fig.:
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a) Determinare la F.d.T. G(s)=Vu(s)/Vi(s);

b) Determinare la F.d.T. (guadagno statico Gst, costante di tempo , tempo di salita ts, tempo di risposta tr);

c) Disegna la mappa poli zeri;

d) Determinare la risposta al gradino di ampiezza 10 (espressione analitica e grafico);

a)     
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;                        

Questa  è l’equazione per trovare la Vu(s);

 b)    
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Dopo aver trovato anche la corrente si sostituisce l’equazione b nella a;
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Si eseguono le moltiplicazioni al numeratore e al denominatore 
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Viene moltiplicato il numeratore e il denominatore per SC;
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Da cui;
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Si moltiplica R1 nel denominatore;
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Ora si può trovare il guadagno ponendo l’equazione appena trovata di Vu(s) diviso la Vi(s);
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Si mette in evidenza R3 al numeratore e al denominatore SC;
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Si mette in evidenza al denominatore R1+R3;
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si ricavano ora le due costanti di tempo e
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Il guadagno statico si trova ponendo s=0 e vale:
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Ora è possibile trovare il tempo di salita e di risposta;

il tempo di salita è il quello in cui la risposta al gradino unitario passa dal 10% al 90% del transitorio
il tempo di risposta è quello in cui la risposta al gradino unitario arriva al 95% del transitorio
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Infine si trova la funzione di trasferimento;
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SCHEMA A BLOCCHI
[image: image26.wmf]
                                                            Vi(s)                                                       Vu(s)

Ora attraverso l’utilizzo del programma “MATLAB” vengono inseriti i relativi valori delle costanti di tempo, k e guadagno statico al fine di poter realizzare la mappa poli zeri e la risposta al gradino lasciando per iscritto il modo con cui si procede per poter arrivare alla realizzazione di tali grafici. Si nota come la distanza tra i poli e gli zeri sia molto limitata, tale da far sembrare i due elementi attaccati tra loro. Nella risposta al gradino viene messa in evidenza le salita del grafico fino al punto di regime.

MAPPA POLIZERI
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EDU» num=[7.5 1];

EDU» den=[57.5 1];

EDU» G=tf(num,den)

Transfer function:

7.5 s + 1

----------

57.5 s + 1

EDU» Gc=0.5*G

Transfer function:

3.75 s + 0.5

------------

 57.5 s + 1

EDU» pzmap(Gc)

RISPOSTA AL GRADINO

EDU» step(Gc*10)

ANTITRASFORMATA IN LAPLACE
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ANTITRASFORMATA NEL TEMPO
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