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FACOLTA’ DI INGEGNERIA
RAPPRESEMTANTS LU STUDENT!
ATTO PRIMO

1.1 8i enunci con la massima precisione possibile il teorema della

risposta in frequenza.

1.2 Alla luce del teorema della risposta in frequenza, si giustifichi-

la seguente affermazione: "se un sistema asintoticamente stabile e’
alimentato dall’ingressc u{t) = sen(t), la sua uscita tende a regime ad
un segnale della forma y(t) = Ysen(t + ¢)".

1.3 Si determini la risposta in frequenza G(iw) del sistema
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1.4 Si alimenti il sistema del punto precedente con u(t} = sen(t). Si

calcoli il segnale di uscita y{t}) di regime.
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RAPPRESEMTANTI DEGu STUDE
ATTO PRIMO
yit) =
2.1 Si congideri un sistema nonlineare con una variabile di stato:
;C = f(x,u)
y = g(x) .

Senza dare alcuna giustificazione del risultato, si scrivano le
equazioni del sistema lineare ottenuto linearizzando (1) atterno ad un

equilibrio x corrispondente ad un ingresso costante u.

2.2 5i consideri ora il sistema nonlineare in figura dove il primo e

l'ultimo blocco eseguono il quadrato: u’ (t) = ul{t)? e yie) = y’(t:)2

Sy ! >'<_--x3+u'_g; (T4

3.‘: 33X

8i scrivano le equazioni del sistema nella forma (1).
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2.3 Si ponga u = 1. Si trovi x di equilibrio.

2.4 8i scrivano le equazioni del sistema linearizzato attorno a {x,u).

equazioni del

gsistema linearizzato:

» 5 Basandosi sul risultate del punto precedente, si dica se il

movimento di equilibrio e’ asintoticamente stabile.

as. stabile: O §I 0O NO

2.6 (qualora questo punto dia delle difficolta’, si consiglia di
saltarlo e di riprenderlc successivamente)
Giustificando la risposta, si dica se la seguente affermazione e’ vera:

"gualunque sia x(0), se ul(t} = u =1, allora x(t) - X, per t - a".

VERA O FALSA O




FACOLTA’ DI INGEGNERIA
RAPPRESENTAIN T DECL STUDENTI

ATTO PRIMO
3. In figura e' rappresentato un sistema di comtrolle in cuil
1
Gls) = '
5(0.255 + 1) (0.01s + 1)

R(s} = 10.

9’ l &

-——-zf-—b _R(s)_ —> |G T
3.1 Si rappresenti il diagramma di Bode di L(s) = R(s)G(s).

3.2 S$i dica se il sistema retroazionato e’ asintoticamente stabile

0O sI 0O NO

giustificazione:



FACOLTA’ DI INGEGNERIA
RAPPRESENTANT DEGLI STUDENTI
ATTO PRIMO

3.3 Si supponga yo(t) = 3 e d{t) = 0. 8i dica a guale valore tende Y.

ylw} =

giustificazione:

3.4 Si supponga yott) =0 e d(t) = 3. Si dica a quale valore tende y.

Y(W) =

giustificazione:

3.5 Sia d(t) = sen(0.1lt). A partire dal diagramma di Bode del punto
3.1, si dica guanto vale approssimativamente l‘ampiezza della sinuscide

di regime generata da d(t) su y(t).

ampiezza di y(t) =

giustificazione:

3.6 8i rappresenti graficamente la risposta approssimata di y{t) quando

yo(t) = sca(t) e d({t}) = 0. (si ricorda che 8% = 100exp{-7é/ 1-52 )
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3.7 Si consideri ora un disturbo sulla variabile di controlle (vedi

figura) .

3§ +? JJ;

—2 00— R(s) > 0—| (3(s)

Si supponga yo(t) = 0 e d{t) = 3. 5i dica a quale valore tende y.

Yo} =

giustificazione:

4.1 Si enunci con precisione il teorema di Nyquist per la wverifica
della stabilita’ del sistema in figura (si assuma che L{s) rappresenti

un sistema completamente raggiungibile e completamente osservabile).

YV
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4.2 In figura e’ rappresentato il diagramma polare di un sistema G(s)

asintoticamente stabile e completamente raggiungibile ed osservabile.
3 r T T v J T , T :
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o e e o
Giustificando la risposta, si dica quali fra i sistemi retroazionati

sottostanti e’ asintoticamente stabile.

—~>0—> G(s)
il

stabile?: O ST O NO

a}l

v

giustificazione:

b}

w

ff‘f'

stabile?: O 5I a no

giustificazione:

c)

—>0—> G(S) —>
1

stabile?: O &I O NO

giustificazione:



d)
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N7

2 G(s) |

stabile?: OO0 §I O NO

giustificazione:

4.3. f(qualora
galtarlo e di
Si dica se

stabile abbia

questo punte dia delle difficolta’,  si congiglia di
riprenderle successivamente)
e’ possibile <che un sistema. L(s) asintoticamente

il diagramma polare rappresentato i1 figura.
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