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Consegnare esclusivamente il presente fascicolo.
Utilizzare, per la minuta, i fogli bianchi forniti in aggiunta a questo fascicolo.
Non si possono consultare libri, appunti, dispense, ecc.

Si raccomandano chiarezza, precisione e concisione nelle risposte.



1. In figura sono riportati i diagrammi di Bode della risposta in frequenza associata alla funzione
di trasferimento G(s) di un sistema lineare di ordine 2
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1.1 Tracciare il diagramma polare di G(s).
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1.2 11 sistema viene retroazionato come in figura.

—— R(s) —{ G(s)

a) Posto R(s) = k, funzione di trasferimento di sistema statico lincare, dire, motivando la risposta,
per quali valori di & > 0 il sistema retroazionato & asintoticamente stabile.
OTTENIARO FACILMENTE L WAGRAMMA %LARE bt Ls)=kG(s) WAL PunTo 4.4
€ D\ CONSEGLENZA ANCHE (L DIAGRAMMA dur WQUIST Bt ((s)

T
]ASO — T BAGRAMMA PARTE SLL SEMIASSE RcALe PoSITIVO Jr
G(s) Now UA PoLl con OARTE REALE  PoSTIVA = v=0
K s O (N&&SUM GIRO
ock <4 i ks -2 = . ATToRne A -1 &

BUE G(RI IN SENSo k k Re
AR \(}‘i— “"_:.'.> = ke -1 -'%—> N:. ._-2 (oﬁ&ﬂko ATToRNo A-l} j
-k
GARANTISCE  ['ASinTeTicA STARILITA
b) Posto R(s) = %, funzione di trasferimento di un sistema lincare di ordine 1, dire, motivando la
risposta, per quali valori di k& > 0 il sistema retroazionato & asintoticamente stabile.
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2. Si consideri il sistema lineare di ordine 3 con funzione di trasferimento
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soggetto a disturbo additivo sull’uscita.

dell'uscita y(t).

Il sistema viene retroazionato come in figura, dove n(t) rappresenta un disturbo sulla misura

T L(s)

2.1 Verificare mediante il criterio di Bode che il sistema retroazionato e asintoticamente stabile
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2.2 Posto d(t) = n(t) = 0, t > 0, tracciare 'andamento qualitativo del movimento forzato dell'uscita
y(t) quando y°(t) = 1, t > 0. Specificare valore iniziale, finale, ¢ tempo di assestamento.
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2.3 Posto y°(t) = n(t) = 0, t > 0, tracciare I'andamento qualitativo del movimento forzato
dell'uscita y(t) quando d(t) = 1, t > 0. Specificare valore iniziale, finale, e tempo di assestamento.
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2.4 Dire, giustificando la risposta, quale tra i seguenti disturbi di misura viene attenuato, fatto
passare invariato, oppure amplificato sull’uscita y(t):

a) n(t) = sen(107%¢t) W, = 0,0k nsdlg
b) n(t) = cos(10~3¢) Wy, = 00l ned/s
c) n(t) = sen(10%t) Wd = 4o ned/s
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2.5 Si supponga che sia presente un ritardo T > 0 nel sistema, cioé che

0.1(s +10%) _.p
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Determinare il valore massimo di T oltre il quale il sistema retroazionato non ¢ pitt asintoticamente
stabile.
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3. In figura sono rappresentati i diagrammmi di Bode del modulo e della fase della risposta in
frequenza associata alla funzione di trasferimento G(s) di un sistema lineare senza autovalori
nascosti.
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Si supponga di retroazionare il sistema secondo lo schema in figura.
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3.1 Determinare la funzione di trasferimento R(s) di un regolatore PI in modo che la risposta del
sistema retroazionato a y°(t) = sca(t) sia simile a quella tracciata in figura.
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3.2 Si supponga che l'ingresso di controllo saturi quando raggiunge il valore 100 in modulo. Si disegni
lo schema con cui viene realizzata ’azione integrale del regolatore PI per evitare il fenomeno del
wind-up.
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4. Con riferimento all’csercitazione sperimentale svolta in laboratorio, descrivere brevemente il
problema di controllo affrontato, specificando variabili di controllo e controllate, e disturbi.
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