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Controllare che il fascicolo sia costituito da 7 pagi ne conpreso il
frontespi zi o.

I nserire negli spazi che seguono ogni quesito i passaggi fondanentali
nel | a derivazi one del risultato.

La chiarezza, |la precisione e |"ordine nelle risposte costituiscono
el ementi di val utazi one.

Non consegnare fogli addi zionali.



1. Un sistema con due variabili di stato e’ descritto dalle seguenti
equazi oni
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1.1 Si determininoi nodi del

> o

Si st enmn.

nodi :

1.211 sistemaevolveconingressonullo. Si dica, al neno approssi mati vanente,

dopo quanto tenpo | o stato ini zi al e del sistema si contrae i n norna di
un fattore 100.

t enpo =

1.3 Si scrival asconposizionedi Kal man per | " osservabilita’ del sistenma.



sconposi zi one di Kal man:

1.411 sistemaevol veconingressonullo. Si dica, al meno approssi nati vanmente,
dopo quantotenpoil valoreinizialedell’ uscitadel sistemasi contrae
di un fattore 100.

t enpo =

1.5Si dicasee’ possibileretroazionareil sistemainnodotalechela
contrazione nel tenpo dell o stato (vedi punto 1.2) divenga pi u’ vel oce
e pari circa al valore cal col ato al punto 1. 4.

possibile: OSI O NO




. . . . o
2. Una variabile x evol ve secondo |’ equazi one nonlineare x = f(x) + u,
dove f(x) e la funzione rappresentatain figura.
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Fi gura 1: Funzi one f(x).

Posto u=0, si risponda al |l e seguenti donande.
2.1 Si determni lostato di equilibrio.

stato di equilibrio:

2.2 Si dicasel’equilibrioe’ stabile.

stabile: OSI ONO

2.3Si dicasel’equilibrioe stabilein grande.

stabileingrande: OSI 0O NO




2.4 Posto x(0) =4, si determini |’ espressione analiticadi x(t) e se ne
di segni il grafico.

Si supponga ora di retroazionare | o stato secondo | a rel azi one u(t) =
kx(t), dove k e’ una costante negati va.

2.5 Si dicaseesisteunvalore negativodi kper il qualel’ equilibrio
cal colato al punto 2.1 divieneinstabile.

esiste: OSI ONO




3. Unsistema S e’ descritto dall e equazioni:

o

x = —20x+ 20u
y = x+d

S viene retroazi onato cone nostratoin figura.
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Figura 2: Sistema di controllo.

3.1Si progetti C(s)in nodo da soddi sfare | e seguenti specifiche:

(i) se y°(t) e costante, aregine y(t)=y’(t);

(i) un disturbo d(t) a pul sazione inferiore a 0.001 viene attenuato
al meno di un fattore 50;

(ii) lacostante di tenpo dom nante del sistema di controllo e’ circa
pari a 10;

(iii) il sistemadi controllo non ha poli oscillanti;

(iv) C(s) e di ordineil piu basso possibile.

C(s) =

3.2 Si determni un sistenma nel dom ni o del tenpo che reallizza C(s).

real i zzazi one di C(s):




4. Due sistem S;edS;vengonointerconnessi i nretroazi onecone nostrato
infigura.
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Fi gura 3:

Senzagiustificarelerisposte, si dicaquali di queste affernmazioni
sSono si curanent e vere.

e Si supponga che S; ed S; siano stabili. Il sistemaretroazionato e’
stabil e.
sicuranente vero: OOSI [ONO

e Si supponga che S; sia stabile e che S; siainstabile. Il sistema
retroazionato e’ instabile.
si curanente vero: O Sl O NO

e Si supponga che S; ed S, si ano conpl et anent e osservabili. Il sistem
retroazi onato e’ conpl et anent e osservabi | e.
si curanmente vero: O Sl L NO

e Si supponga che S; sia conpl etanente osservabile e che S, non sia
conpl et anent e osservabile. Il sistemaretroazi onatonone’ conpl etanente
osservabil e.
si curanmente vero: O Sl L NO

e Si supponga che S; ed S, siano conpl etanente raggiungibili. I
sistema retroazi onato e’ conpl et anment e raggi ungi bil e.
sicuranente vero: OOSI  [ONO

e Si supponga che S; si a conpl et anent e raggi ungi bil e e che S; non si a
conpl etanenteraggi ungi bile. Il sistemaretroazi onatonone’ conpl etanente
raggi ungi bi | e.
sicuranente vero: OOSI  [ONO



