Parte 6, 25

Sistemi interconnessi a tempo discreto

Analisi di stabilita: i risultati

Prof. Thomas Parisini Fondamenti di Automatica
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Tempo discreto: blocchi in serie

® Sistema complessivo - Sottosistemi
asintoticamente stabile asintoticamente stabili

® Gli autovalori non cambiano a causa della connessione in serie

A tempo discreto sistema as. stabile significa che gli autovalori ...

Per le cancellazioni valgono considerazioni analoghe a quelle
fatte per il caso di sistemi a tempo continuo.
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Esempi
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Tempo discreto: blocchi in parallelo

® Sistema complessivo - Sottosistemi
asintoticamente stabile asintoticamente stabili

® Gli autovalori non cambiano a causa della connessione in
parallelo

Per le cancellazioni valgono considerazioni analoghe a quelle
fatte per il caso di sistemi a tempo continuo.
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Tempo discreto: blocchi in retroazione

® Sistema complessivo % Sottosistemi
asintoticamente stabile asintoticamente stabili

® Gli autovalori cambiano a causa della connessione in retroazione!

Per le cancellazioni valgono considerazioni analoghe a quelle
fatte per il caso di sistemi a tempo continuo.
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- Esempio 2 / as. stabile
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0(2) = (4 05)3+27 = 23+ 1.5002° + 0.7502 + 27.125

Per i criteri di as. stabilita, questo polinomio caratteristico € instabile!

Infatti
z1 = —-3.5000
zo = 1.0000 4 2.5981 )
zz3 = 1.0000 — 2.5981y
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Trasformazione bilineare 7 =

<

g(w) = 30.375w> — 77.625 w2 + 82.125w — 26.875

Criterio di Routh

(30.375 ) 82.125

3
2 ||—=77.625| —-26.875
1 71.6087
O ||—-26.875
- J

s

3 variazioni di segno: instabile! Tutte le radici di ¥ (z)
hanno modulo maggiore dell’ unita.
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