Modi

Matrici e relativi modi:
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Trasformate di Laplace
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siano m = 1Kg, M = 19Kg le masse, K; = 103N/m, K, = 410°N/m le
elasticita, C; = 10N sec/m e Cy = 19N sec/m i coefficienti di smorzamento
viscoso.

mil = —Kl(l’l — I‘Q) — Cl(il - 3’52) +u
M.i’g = Kl(Il — 3’52) + Cl(j'}l — .I'Q) — KQIQ — Cgig.



Se trasformiamo entrambe le equazioni della dinamica nel dominio della vari-
abile complessa s, e supponiamo il sistema inizialmente rilassato, otteniamo:

m52X1 = —Kl(Xl — XQ) — Cl(SXl — SXQ) +U
MS2X2 = Kl(Xl — Xg) + Cl(SXl — SXQ) — C2SX2 — K2X2.

Ricavando X, dalla seconda equazione e sostituendolo nella prima e con-
siderando come uscita y = 1 si ottiene,

Y(S) _ Ms24(C1+C2)s+(k1+k2) U( )
mM st 4+(C1 (m+M)+Com)s3+((k1+k2)m+CoC1+Mk1)s?+(Cak1+k2C1)s+kaki

Sostituendo i valori numerici si ottiene

(1400 + 29s + 19s?)
Y(s) = U
(s) 19s* + 21952 + 2059052 4 230005 + 400000 (s)

Come varia y(t) al variare dell’ingresso?
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Altra tecnica (DISPENSE)
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Antitrasformate e risposte ad ingressi?

Data u(t) ingresso di un sistema vorrei conoscere y(t), uscita del sistema.

Invece che fare prodotti di convoluzione si calcola la G(s) del sistema e si
L-trasforma l'ingresso. Sappiamo che Y'(s) = G(s)U(s), si calcola il prodotto
e si antitrasforma Y'(s) con tecniche dei fratti semplici, in y(¢) compaiono i
termini dovuti ai modi del sistema e i termini dovuti all’ingresso.



mi = —kx — bt +u (2)

Considerando il vettore delle variabili di stato z = ( i ) e come uscite la

posizione della massa m si ottiene
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