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Funzione di trasferimento
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Sistemi lineari a tempo discreto

Definizione di FdT e proprieta
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Movimento (caso scalare- n=1 )

{ x(k+1) =ax(k) + bu(k) 2(0) = 7
y(k) = cz(k) + du(k) u(k), k>0

L
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k—1
z(k) = ad* 7 + > a" L pu(4)
1=20
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... con le Z-trasformate:

Z{z(k+ 1)} = Z{az(k) + bu(k)}
~ 2X(z) —zx = aX(z2) +bU(2)
b (z—a)X(z) =224+ bU(2)

b x@="2+ v

usando la proprieta  Z[f(k) * g(k)] = F(2) - G(2)

Z

e la trasformata notevole Z[a*1(k)] =

k-1
2ty =z X =dF+ Y aF (i), k> 0
1 =20
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Movimento dello stato: caso generale

k—1
z(k) = ARz + Y AL Bu(d)

) =

Come determino questa espressione?
Posso utilizzare anche in questo caso
la Z—trasformata?
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Movimento dell’uscita: caso generale

k—1
y(k) =C ARz +C Y A1 Bu(i) + Du(k)
1 =20

£

Come determino questa espressione?
Posso utilizzare anche in questo caso
la Z—trasformata?
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Z-Trasformata di un vettore

x(k) =

B X(G) =zl 2
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- Proprieta
Z{Azxz(k)} = AZ{x(k)}

'Z{xl(l_c+1)}'

Z{x(k+ 1)} =

2 {on(k+ 1)}
2 (X1(2) —1(0))

2 (Xn(2) — 2n(0))

= z[X(2) — =(0)]
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- Sistemi dinamici lineari stazionari

(2 (k

| y(k) = Ca(k)

1) = Ax(k)

Bu(k)

Du(k)

Operando la Z-trasformata ad ambo i membri dell’ eq. di stato:

z[X(2) —2(0)] = AX(2) + BU(z)

L (2] — A)X(2) = NB!

b <r X (2) :@_ A)_lzw@ (2] —

Y (2) =CX(2)

—1BU(2)

4

DU(z)

Y (2) =C(I-A)~!

C(2I — A)"1B+ D| U(2)
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-Quando x(0) =0

an nxXn nxmpXm

A

|» Y(z)—[o(zf A)~1B+ D|U(2)

— _/
V

pXm

G(2)

Funzione di trasferimento

: . k—1 _
Per’ il | movimento forzato yp(k) = C Z pAk—i-1 Bu(i) + Du(k)
dell” uscita avevamo scritto i—=0
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