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SISTEMI DI CONTROLLO ANALOGICI 

Il progetto di un sistema di controllo analogico può essere suddiviso in due parti denominate rispettivamente:

· progetto statico;

· progetto dinamico. 

Il progetto statico fa riferimento allo studio del sistema quando i fenomeni che avvengono durante il  periodo transitorio che segue una sollecitazione si sono esauriti e il sistema si trova di nuovo in uno stato di quiete.  

Il progetto statico di un sistema richiede la valutazione dei seguenti parametri:

· errori statici; 

· errori dovuti a disturbi additivi; 

· errori dovuti a disturbi parametrici.

Da questi dipende infatti la precisione del sistema a transitorio esaurito.

Dal punto di vista operativo per valutare la precisione del sistema nel suo complesso si ricorre al principio di sovrapposizione degli effetti che consente di studiare separatamente le tre cause d’errore e di sommare alla fine gli effetti prodotti.

Il progetto dinamico fa riferimento allo studio dei fenomeni che avvengono durante il periodo transitorio che segue il verificarsi di una perturbazione che rimuove il sistema dallo stato di quiete in cui si trovava.

Il progetto dinamico di un sistema richiede la valutazione dei seguenti parametri:

· prontezza e fedeltà di risposta; 

· stabilità.

Le informazioni su questi parametri relativi al sistema ad anello chiuso si deducono quando si hanno a disposizione i  diagrammi di Bode o di Nyquist della f.d.t. d’anello. 

Nei sistemi retroazionati una buona condizione di stabilità è difficile da raggiungere per la presenza di elementi aventi caratteristiche fisiche ben definite che danno origine a costanti di tempo i cui valori, essendo strettamente legati al sistema fisico stesso, non possono essere modificati dal progettista.

Questi deve agire sui restanti elementi del sistema in modo tale da raggiungere condizioni di funzionamento stabile mantenendo contemporaneamente soddisfacenti la precisione e il tempo di risposta; quest’ultima condizione è difficile da soddisfare. 

Poiché molto spesso, nel tentativo di migliorare la stabilità di un sistema, viene modificato il valore della pulsazione di attraversamento a 0 dB, si comprende facilmente come non sia possibile limitare eccessivamente tale valore per non compromettere il tempo di risposta che è inversamente proporzionale a tale pulsazione. 

Un sistema non stabile può essere reso stabile utilizzando dei particolari accorgimenti; il metodo di stabilizzazione più comune consiste nell’utilizzare delle reti correttrici.

Le reti correttrici sono delle reti elettriche particolari   che, modificando in modo opportuno la f.d.t. del sistema, lo portano a funzionare secondo le specifiche richieste in termini di stabilità e margine di fase.

In breve i contenuti del capitolo sono i seguenti:

· Progetto statico

· Errori statici

· Progetto dinamico                     

· Rete ritardatrice

· Rete anticipatrice 

· Rete a sella                 

· Regolatori industriali

· Regolatori P               

· Regolatori PI

· Regolatori PD               

· Regolatori PID

· Simulazione con Multisim
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