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Controllare che il fascicolo sia costituito da 8 pagi ne conpreso i
front espi zi o.

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

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

Non consegnar e fogli addi zionali .



1 Unsistenmalineare e descritto dalle equazioni:
s _ [6 -16],  [1

B i I W e
y = [1 0]x.

1.1 Si dicaqual e il nodo dom nante di S.

nodo dom nante =

1.2 I n assenza di ingresso, si valuti, al meno approssi mativanente,
il tenpo in cui o stato iniziale di S si contrae di un fattore 100
(diviene cioe’ 100 volte piu’ piccoloinnorna).

tenpo =

1.3 Si scriva | a sconposi zi one di Kal man per |la raggiungibilita del
si st ena.



sconp. di Kal man per | aragg.:

1.4 Si suppongaorachel’ingressovengaottenutoattraversounaretroazione,
cioe’ ue’ |’uscitadi unsistemadinamcoconingressoy. Si dicasee’

possi bil e progettare |l a retoazionein nodotale chelo statoiniziale

di S si contragga di un fattore 100 in un quinto del tenpo determ nato

al punto 2.

possibile: OSI [ONO




2. Un sistenma nonlineare e descritto dall e equazioni di stato:

o
X;] = Xo+u
(o]

Xy = X1X9 —4u
2
y=x

2.1Si determni lostatodi equilibrioxquando u=2.

Ml
I

2.2 Si scrivano | e equazi oni del sistemalinearizzato nell’intorno di

X.

sistema |l i neari zzat o:

2.3 Si dicasexe unostatodi equilibrioasintoticanente stabile.

as. stabile: OSI O NO




2.4 Si supponga che il sistema nonlineare sia in quiete nello stato
x. Ad esso viene applicato | "ingresso u(t) =2+ 0.1sen(t). Si determ ni,
al meno approssi mati vanente, |’ anpi ezzaa cui oscillal’uscita y(t) dopo
che si sono esauriti i transitori.

anpi ezza =




3. Infigurae’ rappresentato un sistema di controlloincui:

10
56) = GrDo0L T
Cls) = “jl).
J‘d(t)
leo(t)+ C(S) u(t) S(S) ++V y(t)

Figura 1l: Sistema di controllo.

3.1 Si disegni il diagranma di Bode di |C(s)S(s)|.

3.2Si dicaseil sistemandi controllo e’ asintoticanente stabile.

as. stabile: OSI O NO




3.3 Si disegni larisposta del sistema di controll o quando y°(t) = sca(t)
e d(t) = 0.

3.4 Si disegni larisposta del sistema di controll o quando y°(t) =0 e
d(t) = sca(t).



4. Inrelazione al sistem

{ x = Ax+bu

y = cx,

si risponda al | e seguenti domande.
4.1 Si di aunadefinizionedi stato non osservabile.

4.2 Si nostri chel’insienedegli stati nonosservabili e un sottospazio.

4.3 Si nostri che la traiettoria |ibera con condizione iniziale non
osservabi |l e apparti ene conpl etanent e al sottospazi o non osservabil e.



