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Contrcllare che il fascicolo sia costituitc da 7 pagine compreso il

la precisione e 1l’ordine nelle rigposte costituiscono
elementi di valutazione. Gli spazi che seguono ogni esercizic sono stati

predisposti in funzione della presunta lunghezza delle risposte.



1. 8i consideri il sistema dinamico descritto dalle equazioni
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1.1 5i determinino i modi del sistema.

modi:

1.2 8i dica se il sistema e’ asintoticamente stabile.
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1.3 Il sistema viene alimentate con u{t) = sca({t}. Motivando 1la

risposta, si dica quale fra i tre andamenti sotto riportati rappresenta

la risposta del sistema.




andamente corretto: O 1 O 2 O 3

motivazione:

2. In figura e’ rappresentata l'interconnessione di due sistemi.
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2.1 8i scrivano le equazioni del sistema complessivo con ingreso u e

uscita vy

equazioni
del sistema:




2.2 S8i mostri che il gistema non e’ agsintoticamente stabile.

2.3 8i dica se puo’ essere sintetizzato un controllore C da porre in

retroazione (vedi figura) in medo da rendere il sistema omplessivo

asintoticamente stabile.
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3. 81 consideri il gistema nonlineare con equazioni di stato
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3.1 5i determinino i due punti di equilibrioc x e x del sistema.
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3.2 Si linearizzi il sistema attorno a x.

3.3 S8i rappresentinc graficamente le traiettorie nel piano Axl, sz
attorno all’equilibrioc x (a tale fine, si valutino pure gli autovettori

del sistema linearizzato).



3.4 Si linearizzi il eistema attornoc a x.

3.5 Si rappresentino graficamente le traiettorie nel piano Axl, AX
attornoc all'equilibrio X (a tale fine, si wvalutino pure gli autovettori

del sistema linearizzato).

3.6 Si rappresentino graficamente, almeno in modo approgsimato, le

traiettorie del sistema nonlineare nel pianc xl, xz'



4. 4.1 8i dia un definizione di movimento asintoticamente stabile.
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4.2 In relazione al sistema x = Ax + bu, si dimostri che se il movimento

ottenutc con condizione iniziale x(0) = 0 e forzante u{-} = 0 e’
asintoticamente stabile, allora anche il movimento ottenuto con
condizione iniziale x(0) = x e forzante u{-) = 0 e’ asintoticamente

stabile.



