1.1. MODELLISTICA - Modellistica dinamica

1.4.22

Pompa ad ingranaggi

Si consideri il sistema elettro-
meccanico mostrato a fianco
costituito da un motore elet-
trico in corrente continua (L,
Ry, Jm, b, K.,) collegato
ad una pompa ad ingranaggi
(K, o) e ad un accumulato-
re idraulico (Kj). Si trascuri

la presenza del filtro e si con-
sideri alche la parte elettrica
del motore.
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Lo stesso schema puo essere disegnato anche in forma “compatta”
| I | C Cp | P, |
[y Km—T—* . KR
N R A T e R
| Ry + Lgs| b+ s T |
V A——{L-—%Km: 1: i =1 > K —>l—> ‘
a Em‘ | Wy, | p ‘Qp \ QO

Zanasi R., Morselli R. - Sistemi di Controllo - 2004/05

1. MODELLISTICA



1.4. MODELLISTICA - Esempi di modellistica dinamica 1.4.23

[l vettore di stato da considerare ¢ il seguente:
X = [Ia W Vo

Le matrici L, A, B e C hanno la seguente struttura:
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L, 0 0 —-R, —K,, 0O 1 0 100
L=|0 J, 0|, A=|K, —b, —-K,|, B=1]0 0 ’C:[()Ol]
0 0 % 0 K, -—a 0 —1
Il modello dinamico del sistema nello spazio degli stati & quindi il seguente:
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oppure, in modo equivalente, il seguente:
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La funzione di trasferimento () che lega l'ingresso V, all'uscita P si calcola
facilmente utilizzando la formula di Mason:
Py(s KK, K
G(S) — O( ) — 0 2m P
V;L(S) as 83—|—CL28 —|—CL18—|-CLO

dove:
a3 = J,L,
ay = byL,+ o, J, KoL, + J, R,
a1 = K+ apbn Ko Lo + KoK, Ly + by Ro + Ko R,
ay = Ko(opK;, + apbn Ry + KJR,)
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