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OLTA DI INGEGNERIA

1. Si consideri il sistema dinamico ¥:
RAPPRESENTANTI DEGL STUDENTI
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Si wvuole progettare un sistema per la regolazione di ¥ basto su un
rigcostruttore asintoticeo delleo stato (vedi figura). L’'obiettive e’ di

posizionare tutti gli autovalori del sistema retroazionateo in ~2.

M’f"j—)

x>

ric.

K

1.1 Si scrivanc le equazioni del sistema retroazionato complessivo

lasciando indicati con 21 e ﬂz i parametri del ricostruttore e con kl e

k2 i parametri della retroazione dello stato ricostruito.
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1.2 Si ricavino El, 22, kl e kz in modo tale che gli autovalor ATHIPRIMO

sistema complessivo siano posiziocnati in -2.

1.3 5i consideri il sistema complessivo nel dominio delle trasformate
{vedi figura) dove S(s) e' la funzione di trasferimento di ¥ e C(s) e’
la funzione di trasferimento del sistema di contrello {ricostruttore e

retroazione dello stato ricostruito). Si ricavi 5({s) e C(s).
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1.4 8Si verifichi che i peli del sistema retroazionato del punto 3.

siano effettivmente collocati in -2.
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2. In figura e’ rapresentata la risposta alleo scalino di un tema

del terzo crdine com poli reali.
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Giustificande le risposte, si dica quali delle seguenti affermazioni

sonoc vere.
a. Il diagramma di Nygquist del sistema parte dal punto +20.

O VvERC 0O FALSO

giustificazione:

b. Il sistema ha almenc unc zero.
O VERC (0O FALSO

glustificazione:



c. Il sistema ha due zeri. PPRESEN ATTO PR\MO

0 VERO O FALSO

giustificazione:

d. Il sistema ha uno zero positivo.
O VERC 0O FALSO

giustificazione:

e. Se viene posta in ingresso al sistema una sinusoide a pulsazione
w = 0.1 {u(t) = sen(0.lt)}, essa viene amplificata in uscita (cioce’, a
regime l'uscita e’ una sinuscide di ampiezza maggiore di 1).

0 VERO [O FALSO

giustificazione:

£. Se il sistema viene retroazionato con retroazione unitaria, il
sistema retroazionato risultante e’ fortemente oscillante.
O VERO [ FALSQO

giustificazione:
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3. Un impianto e’ descritto da una funzione di trasferimento ATTEARIMO

diagramma di Bode e’ rappresentato in figura.
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3.1 Si pregetti un controllore PID da inserire nello schema a blocchi

nella figura sottostante, in mode da soddisfare le specifiche che

seguono:

1) guando il segnale di riferimento yﬂ e’ costante, l'‘uscita del sistema

di controllec tende asintoticamente al valore y°;

2) la costante di tempo dominante del sistema di controllo vale 10G;

3) 11 margine di fase vale almeno 700;

g — I ¥
—>0 PID _lw!m'awfo —T >
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4.1 Si dia giustificazione della seguente affermazione: ogni funzione
razionale fratta propria (cice’ data dal rapportoc N(s)/D{(s) di due
polinomi N{s} e D(s) con grado D(s) =z grado N(s})) e’ la funzione di

trasferimento di un sistema dinamico.

4.2 8i spieghino le ragioni per le guali gquanto affermato al punto 1.

e’ di interesse nella tecria del controllo.



