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Contorno delle radici: esempi

Si faccia riferimento all’equazione differenziale che descrive il comportamento

dinamico du un sistema “massa, molla, smorzatore”:

M ẍ(t) + b ẋ(t) + K x(t) = F (s)

La corrispondente funzione di trasferimento è:

G(s) =
X(s)

F (s)
=

1

M s2 + b s + K

Il comportamento dinamico del sistema dipende dalla posizione del poli e quindi

dal valore dei parametri M , b e K.

Analisi parametrica al variare del parametro b. L’equazione che

descrive la dinamica del sistema:

M s2 + b s + K = 0

può essere riscritta mettendo in evidenza il parametro b:

1 +
b s

M s2 + K
= 0

Il corrispondente luogo delle radi-

ci al variare di b > 0 mostra che

la condizione di minimo tempo di

assestamento si ha in corrispon-

denza del punto di diramazione

in

σa = −

√

K

M

Il corrispondente valore “otti-

male” di b è:

b∗ = −
1
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5.4. CONTORNO DELLE RADICI 5.4 2

Analisi parametrica al variare del parametro M . L’equazione che

descrive la dinamica del sistema può essere riscritta mettendo in evidenza il

parametro M :

1 +
M s2

b s + K
= 0

Il corrispondente luogo delle radi-

ci al variare di M > 0 mostra che

la condizione di minimo tempo di

assestamento si ha in corrispon-

denza del punto di diramazione

in

σd = −
2K

b

Il corrispondente valore “otti-

male” di M è:

M ∗ = −
1
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Sistema elettrico R, L, C.

La funzione di trasferimento del

sistema fisico riportato di fian-

co si ricava agevolmente utiliz-

zando la formula del partitore di

tensione applicato alle impedenze

complesse:
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G(s) =
Vu(s)

Vi(s)
=

1

C s

L s + R + 1

C s

=
1

C

L s2 + R s + 1

C

A meno del guadagno 1

C
, l’analisi parametrica di questo sistema può essere ri-

condotta a quella del sistema meccanico illustrato sopra utilizzando la seguente

analogia:

L ↔ M, R ↔ b, C ↔
1

K

R. Zanasi, R. Morselli - Controlli Automatici - 2005/06 5. STABILITÀ E RETROAZIONE


