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Controllare che il fascicolo sia costituito da 8 pagi ne conpreso il
frontespi 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 ementi di val utazi one.

Non consegnare fogli addi zi onali.
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1. Si consideri il sistemalineare Pdescrittodall eseguenti equazi oni

I }Ocl = —4xy+ 2u
. }%2 = 2x1 —06x9+1u
Yy = 4xo.
1.1 Si determni il sottospaziodi raggiungibilita di P.

X, =

1.2 Si scriva Pinforma canoni ca di Kal man per laraggiungibilita’.

forma di Kal man:




1.3 Si scrivanol e equazioni di un sistenma P’ del prino ordi ne che abbi a
| 0 stesso conportanmento i ngresso/uscitadi P.

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

f(@)

Figura 1: Funzi one f(x).

2.1 Si determni lostato di equilibriocorrispondente u=0.

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) =—-2eu=0, si determni |’ espressione analitica di x(¢)
e se ne disegni il grafico.



2.5 Si determni un valore costante di u tale che, qualunque sia il
val ore di x(0), | o stato del sistematenda al val ore 3.




3. Unsistemm e’ descrittodallafunzione di trasferinmento

25

S(s) = — 2
(5) 2425125

3.1Si cal coli guadagno, partereal edei poli ecoefficientedi snorzanento
di S(s).

= ; parterealepoli = ;&=

3.2 Si disegni, al neno approssimativanente, la risposta alla scalino
di S(s).

3.3 1l sistema S(s) viene retroazionato con un controllore C(s) cone
nmostrato in figura.

C'(s) S(s)

Figura 2: Sistema di controllo.



Si progetti C(s)inmdochelarispostaalloscalinodel sistemaretroazionato
tenda al nedesino val ore a cui tende larisposta allo scalinodi S(s)e

che il tenpo di assestanento dellarisposta del sistena retroazi onato

si a approssi mati vament e ugual e a quel l a di S(s) ma che, a differenza di

S(s), larisposta allo scalino del sistena retroazi onato presenti una

sovr ael ongazi one nol t o neno nar cat a.




4. Inrelazione al sistem

{ x = Ax+bu

Yy = X,

si risponda al | e seguenti domande.
4.1 Si diaunadefinizionedi stabilita’ asintotica.

4.2 Si diaunadefinizionedi stabilita BIBOrel ativaal conportanento
i ngresso/ uscita del sistena.

4.3 Gustificando |l a risposta, si dicaselastabilita BIBOinplica
lastabilita asintotica.



