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Errore a regime e tipo di sistema

® Consideriamo il sistema in retroazione unitaria:

X(s) . E(s) Y (s)

con C 0
i S
) 1;[(1 + T} 8) H (1 + Qan,?;5+ @)
G(s) = -

- gh 0; g2
H(1—|—’TkS) H (1—1—2w -8+F>

k: ?; n,t

® Errore a regime nella risposta ad un segnale X(s):

X
lim e(r) = lim sE(s) = lim s— )
{—>oo s—0 s—0 14+ G(s)
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Errore nella risposta al gradino

A

* La Ztrasformata del gradino di ampiezza 4 vale: X (s) = —

S

= L'errore rispetto al gradino e detto anche errore di posizione ¢,

oA 1 : A
€p — 111 — : IIIII” e —

s p
=0 14 G(s) 1+ lim G(s) i I+K,
= Costante di posizione (o di guadagno): K, = lim G(S)

s—0

K, = lim oL

p

L4+ Ts) TL(+2Gs/ani + s°/az;) | K h=0
=0 5" TL,(L4+ms) T1,(1+ 20is/wni + s%/w2)

oo h>1

Il numero (/) di poli nell’origine di G(s) determina il TIPO del sistema

Se G(s) €di TIPO 21 (ha 1 o piu poli nell'origine) ¢e,=0
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Errore di posizione e tipo di sistema

Risposte al gradino
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Errore nella risposta alla rampa

* La L-trasformata della rampa di pendenza A vale: X(s) =

A

82

= L’errore rispetto alla rampa & detto anche errore di velocita e,

4 A
A 1 A
e, = lim = A — = —
ST GG)] CTimsG() ™ | e=
s—0 \_ Vj
= Costante di velocita: K, = lim sG(s)
s—0
— 0 h=0
Kt o IO T8) TLO 2/t 8f0d) |y
=0 sh TL(1+78) TL(1+ 2055 /wns + 52/w2))
oo h>?2

= In funzione del tipo del sistema avremo:

m tipo0: e,=w
m tipol: e, =A/u
= tipo 22: e, =0

Se G(s) & di TIPO 22 (ha 2
o pit poli nell'origine) e,=0
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Errore di velocita e tipo di sistema

®* Risposte allarampa

errore a regime
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Errore di accelerazione

* Analogamente, considerando il segnale: x(s) = 4

g3
m L errore di accelerazione e,risulta: - N
A 1 A
e, = lim = A ‘ g = —
s—0 s2[1 + G(s)] lim 5% G/(s) “ K,
s—0 \_ )

= Costante di accelerazione: K, = lim s*G(s)
=0 (0 h=0,1

. (14 1T;s (14 2¢s/am; + 5% /a2,
Ka:hmsﬂz L1 ) L / 2) =9 K h=2
=0 sh [[,(1+78) TLL(1 4 28i8/wn; + s2/w?,)
e >3
= In funzione del tipo del sistema avremo:
» tipo 0,1: e, =0 Se G(s) & di TIPO 23 (ha 3
m tipo2: e,=Au o piu poli nell’'origine) e,=0
m tipo23: e,=10
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Caso generale

GGs) | Kp | Kv | Ka

Tipo 0| u 0 0

Tipo 1| oo u 0

Tipo 2| oo o | W

* Per segnali, in generale del tipo: X (s) = él
S

= Si ha, indicando con 7 il tipo del sistema:

o h<i—1
h—i+1
)
€ = A lim z ‘ €oo = é h=i—1
s—0 8" + u u
0 h>i—1
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Retroazione non unitaria

® Nel caso in cui il sistema In

esame presenti una dinamica &Qﬂ G(s) Y (s) R
H(S) non unitaria sul ramo di —1
retroazione:
H(s)
* Cisiriconduce alla :
retroazione unitaria X(s) _E(s) Y (s)

E
considerando, per il calcolo 4’0—;—’0—' G(S)

dell’errore a regime, lo

]
schema equivalente: I
| H(s)— 15
G [
Gog = e e e e e e e e —
“1+GH-1)
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Retroazione non unitaria

Determinare I'errore a regime con Vs 0 y y
ingresso a gradino X(s) = 5/s e a p;? o & 2 G(s)

\ 4

rampa X(s) = 5/s"2 del sistema in
retroazione

10 200 10
Gl(g) = — Gz(&) = 2105+ 100 G3(5) — S(S3 _|_5)

Perivaloridik = 1, 100
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