e Impulso di Dirac
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Risposta all’impulso e movimento forzato

e Risposta all’impulso (m = 1, w(t) = imp(¢), £(0) = 0)

g=(t) = e*'B
g,(t) = Ce™* B + Dimp(t)

* coincide con il movimento libero prodotto da z(0) = B:
combinazioni lineari det modi del sistema

* estensione al caso m > 1: risposta di x; (y;) all’impulso
unitario u; (per ux, = 0, k # j7)
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¢ Movimento forzato

4+ o0

gz (t) xu(t) = / gzt — Tu(T)dT = /0 gz (t — Tu(T)dT

— 0

:
= / A=) Bu(r)dr = (1)
0

4+ o0

gy () % u(t) 0ot — TYu(r)dr = /0 gy (£ = TYu(r)dr

— 0

/0 t (CeA(t—T)B + Dimp(t — T)) wT)dr = ys (1)

[lustrazioni dal testo “Fondamenti di Controlli Automatici (Bolzern, Scattolini, Schiavoni)” per gentile concessione degli Autori



* A diagonalizzabile

t N ~
rp(t)=Th'3p(t) =Tg' /0 eAr=") Bu(r)dr

t
— T]_;l / diag {esl(t_'r), es2(t=7) ,esn(t_"")} TpBu(t)dr
0

/
yr(t) = CTH? / diag {631(’5—"’), es2t=) eSn(t_T)}TDBu(T)dT
0

+ Du(t)

[lustrazioni dal testo “Fondamenti di Controlli Automatici (Bolzern, Scattolini, Schiavoni)” per gentile concessione degli Autori



¢ Esempio (precedente)

* movimento forzato (sy # s9, k # 0)

t

u(t) = sca(t)
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Equilibrio
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* A invertibile (s; # 0)
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x D — C A~ B: guadagno statico del sistema SISO (rapporto
tra uscita e mngresso quando tutte le variabili sono costanti)
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e Esempio (precedente)
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