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Sistema del primo ordine

cona, 3 > 0.

Il sistema ha un polo in — 43, quindi & asintoticamente stabile.
La riposta al gradino e:

y()=50-e"

Il valore del polo — influenza la “crescita” del fattore esponenziale.

@ Piu vicino ¢ il polo all’origine, piu importante € il contributo di
e Pt — piu lento é il sistema

@ Piu lontano ¢ il polo dall'origine, meno importante ¢ il contributo
di e~#t — piu veloce é il sistema
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Sistema del primo ordine

G _ o
(8) s+
cona, > 0.
Riposta al gradino:
y()=50-e"

Il polo —3 ha dimensioni di frequenza (Hz = sec™ ).

Il valore T = % & detto costante di tempo del sistema:
y(t) =aT(1-e7)

Il tempo di salita & (circa) 3 volte la costante di tempo:

TsZST:%
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Sistema del secondo ordine con poli complessi e
coniugati

(e}
q9—§+w+m

con poli —o £ iw,o > 0.

Il sistema ¢ asintoticamente stabile e |a riposta al gradino e:

ot

e
= K-

6 = Cos¢o
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Sistema del secondo ordine con poli complessi e

coniugati

Poli: —o + iw, o > 0, ¢ = angolo, § = cos ¢

—ot
y(it) = K- —sin(wt+ ¢))
V1—82
e—o‘f

1—- — Componente smorzante
V162

sin(wt + ¢) Componente oscillatoria

w Pulsazione

w

o Frequenza delle oscillazioni
iy
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Sistema del secondo ordine con poli complessi e

coniugati

Poli: —o + iw, o > 0, ¢ = angolo, § = cos ¢
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sin(wt + ¢))

V1=

Componente smorzante

Componente oscillatoria

Tempo di assestamento

Sovraelongazione
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