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Controllare che il fascicolo gla costituito da s pPagine compreso il
frontespizio,

Ingerire negli spazi che segquono ogni gquesito i passaggi fondamentali
nella derivazione del risultato.

La chiarezza, la precisione e l'ordine nelle risposte costituisceno

elementi di valutazione.

Non consegnare fogli addizionali.



1. si consideri la funzione di trasferimento

32 + 50
His} =

50(-s + 1) (s + 1)
che descrive un sistema completamente raggiungibile ed osservabile con
ingresso u{t) e uscita y(t).
Giustificando le risposte,

8i dica quali delle seguenti affermazioni
sono vere:

i) Il sistema e’ asintoticamente stabile

O sI O NO

giustificazione:

ii) La risposta allo scalino tende a 1.

00 S8SI 0O NO

giustificazione:

iii} Esiste una pulsazione « tale che un ingresso sinuscidale a

pulsazione w (u(t) = sen(wt)) da in uscita un segnale sinusoidale
amplificato (cioce’, a regime, y({t} = Ysen(wt+a) con |Y|>1).

0 sI [ No

giustificazione:

iv) H(s) puo’ essere realizzata con un sistema di ordine 2.
O sI 0O NOo

giustificazione:



v) H(s) puo’ essere realizzata con un sigtema di ordine 3.
0 ST O No

giustificazione:

2. Nello schema a blocchi in figura, P(s) = 1/s rappresenta un

impianto e R(s) e’ un regolatore da progettare.

—>o0—3| R(s) |—> P) b—>0r—>

2.1 Si progetti R{s) in modo tale da soddisfare le specifiche che
segucno:

i) se y (t) = sca(t), in assenza di disturbi si abbia a regime y(t) = 1;
ii) un disturbo d(t) a pPulsazione wsl venga attenuato sull’uscita aimeno
di un fattore approssimativamente 10;

iii) R(s) sia di ordine il piu’ basso possibile.

R(s) =




2.2 8i disegni il diagramma di Bode asintotico del modulo della funzione

di trasferimento U/Yo.

2.3 S8i rappresenti 1l’'andamento di u(t) quando yo(t) = sca(t) e d(t) = 0.

2.4 Si supponga ora che, a causa di saturazioni dell’attuatore, la
variabile di controlle u(t) non possa assumere valori maggiori di 1 in
modulo. Si introduca nel sistema di controlle un blocco Rx(S) come
mostrate in figura. Si progetti Rl(s) in modo tale che, mantenedo il
regolatore R{s) progettato al puntec 1, le specifiche i) e ii) econtinuino
a essere soddisfatte e che, nelle condizioni descritte al punto 3, la
variabile di contrello u(t} non superi in modulc il wvalore 1.
s )
—R, () [—> 0 —{R() [—[Ps) | 4 57




3. Si consideri il sistema dinamico descritto dalloc schema a blocchi in

figura.

2 10
e > s+10
——— +
10 To-l
—> $+10

3.1 8i determini un approssimante di bassa frequenza del 1° ordine del

sistema complessivo.

approssimante =

3.2 8i rappresenti graficamente 1la risposta allo scalino del sistema

complessivo e del suo approssimante.



-

4. 4.1 s5i dia una definizione di funzione di trasferimento per un

gsistema lineare ed invariante.

4.2 8i giustifichi la seguente affermazione: "se in un sistema lineare
ed invariante e’ nota l'uscita forzata y({t) associata ad un dato segnale
di ingresso non nullo u{t), allora di tale sistema e’ possibile
calcolare 1l’'ugcita forzata a fronte di un qualunque altro segnale di

ingresso",



