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Lezione 18. Analisi delle prestazioni
di sistemi retroazionati (c)

Sensitività



F. Previdi - Automatica - Lez. 18 2

Schema

1. Analisi statica di S(s)  (risposta allo scalino)

2. Analisi statica di S(s)  (risposta alla rampa)

3. Tabelle valori di regime di uscita ed errore

4. Poli e zeri di S(s)

5. Risposta in frequenza di S(s)

6. Effetto di un ritardo nell’anello
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1. Analisi statica di S(s) – risposta allo scalino
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2. Analisi statica di S(s) – risposta alla rampa
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3. Tabella riassuntiva
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4. Poli e zeri di S(s)
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• gli zeri di S(s) sono i poli di L(s)

• i poli di S(s) sono le radici di DL(s) + NL(s)

già studiate
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5. Risposta in frequenza di S(s)
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Conclusioni
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Esempio
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6. Effetto di un ritardo
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• non modifica le prestazioni statiche
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vedi Bode

)(lim)(lim *

00
sLsL

ss 


c )()( *  jLjL 

m






180

)(arg)(arg *
cccc jLjL







180*
cmm



16
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Introducendo un ritardo di 8 s    
se

sss
sL 8

2 1

1.0 




rad/s 101.0c










 9.373.462.84

180
8101.0284

180
284 .ω. cm

Tempo di assestamento 
della risposta allo scalino 

in anello chiuso

s 130
500

100

55








cm
c

mn

a
ωωξω

t

(poli dominanti complessi)

0 50 100 150
0

0.5

1

1.5

tempo [s]

y
(t

)

   ttw sca

F. Previdi - Automatica - Lez. 18



18

Introducendo un ritardo di 20 s    
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Instabile!

Infatti, calcolando il massimo ritardo 
d’anello ammissibile        si ha:maxτ





 284

180
max .ωc s 55.14

101.0

1

180
284max 




 .

F. Previdi - Automatica - Lez. 18


