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I SISTEMI DI CONTROLLO


Definizioni di sistema e di controllo automatico. Classificazione dei sistemi e loro rappresentazione mediante schemi a blocchi: i sistemi in catena aperta e in catena chiusa.


Sistemi lineari, stazionari e a parametri concentrati. Il modello matematico di un sistema : equazioni differenziali lineari, ordinarie ed a coefficienti costanti. L’analogia tra sistemi diversi.


La trasformata di Laplace e le sue proprietà. Il passaggio dalle equazioni differenziali a quelle algebriche. L'antitrasformazione.


Definizione e caratteristiche della funzione di trasferimento di un sistema. Poli e zeri : definizione e loro rappresentazione sul piano complesso. Il guadagno statico e le costanti di tempo. 


Utilizzo della trasformata di Laplace per determinare la funzione di trasferimento di un sistema. 


Studio del comportamento dei sistemi in funzione della frequenza. Rappresentazione della funzione di trasferimento per mezzo dei diagrammi cartesiani di Bode ( del modulo e della fase, asintotici e reali) e di Nyquist.

LE PRESTAZIONI DINAMICHE DEI SISTEMI


Definizione e classificazione dei transitori.


Studio della risposta di un sistema di primo ordine sollecitato con un segnale a gradino. I tempi di salita, di ritardo e di assestamento. Gli effetti sulla risposta causati dalla presenza di uno zero e dalla retroazione negativa.


Studio della risposta di un sistema di secondo ordine sollecitato con un segnale a gradino. I tempi di regolazione e di assestamento, la sovraelongazione. Effetti sulla risposta causati dalla presenza di uno zero e dalla retroazione negativa.


Relazione tra le prestazioni dinamiche di un sistema ed i parametri della sua funzione di trasferimento ( guadagno statico, costanti di tempo e smorzamento ).


La risposta in transitorio dei sistemi di ordine superiore al secondo ed il concetto dei poli dominanti. La risposta di un sistema sollecitato da un segnale d’ingresso qualsiasi.

LA STABILITA' DEI SISTEMI DI CONTROLLO


Definizioni di stabilità per un sistema sollecitato con segnali impulsivi e ad ampiezza limitata. Relazione tra la stabilità e la posizione dei poli sul piano complesso. Il criterio di Bode per la verifica della stabilità di un sistema. I margini di fase e di guadagno. Il criterio di Nyquist.


I metodi per la stabilizzazione di un sistema: la riduzione del guadagno statico e lo spostamento delle costanti di tempo. Le reti correttrici ritardatrice, anticipatrice e a sella, passive ed attive.

LE PRESTAZIONI STATICHE DEI SISTEMI


Valutazione della precisione di un sistema di tipo 0, 1 e 2 sollecitato con segnali a gradino, rampa e parabola. Definizione dell'errore di regolazione a regime e metodi per la sua riduzione.


Classificazione dei disturbi: additivi e parametrici. Valutazione del loro effetto in un sistema di controllo retroazionato e considerazioni sull'immunità ai disturbi.

L'ATTIVITA' DI LABORATORIO



Verifica delle reti integro-derivatrici RL ed RC



Trasduttori: caratteristiche generali; fotoaccoppiatori, dinamo tachimetrica.



Tiristori: SCR e TRIAC come dispositivi di potenza per la regolazione degli attuatori.



Motore in corrente continua


Prove sul motore in corrente continua : legame tra tensione di armatura e velocità di rotazione, misura della corrente di spunto, risposta in transitorio.



Rilievo della caratteristica K della dinamo tachimetrica



Controllo di velocità PWM di un motore c.c. tramite Microcontrollore 8751

