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Esercizio 1

Si consideri il sistema dinamico lineare

X =X —5X, + X,
X, =—4X, +U

Xy = 3% — X,
y=X

1.1 Si calcolino gli stati e I’uscita di equilibrio corrispondenti all’ingresso costante u(t) =U=4.

1.2 Sidicase il sistema € stabile, asintoticamente stabile o instabile.

1.3 Sidica se il sistema & completamente raggiungibile e/o completamente osservabile.



1.4 Si calcoli la funzione di trasferimento del sistema e si mostri che essa & coerente con quanto ricavato al punto
precedente.

Esercizio 2

Si consideri il seguente sistema di controllo:

Y'siney R(s) > G(s) >

1l+s
dove G(s) = .
ove G(s) (L+10s)1+ 0.1s)

2.1 Si determini la funzione di trasferimento R(S) del regolatore in modo tale che

> |em| < 0.2 quando il riferimento ed il disturbo sono rispettivamente uno scalino ed una rampa entrambi di ampiezza
unitaria;

> w,>0.1rad/s e ¢, >70";

» I’ordine del regolatore sia non maggiore di 4.



2.2 Si determini I’andamento a transitorio esaurito della variabile controllata Yy in risposta ad un disturbo sinusoidale

d(t)=sin(t).



2.3 Siscrivano le funzioni MATLAB necessarie per:
- definire le funzioni di trasferimento R(S) e G(s);

__Ls)
1+L(s)
- visualizzare il diagramma di Bode di L(S) e la risposta allo scalino unitario di T (s).

- calcolare le funzioni di trasferimento L(s)= R(s)G(s) e T(s)

Esercizio 3

Si consideri il seguente sistema di controllo:

Y

1-s
s(l+s)f

3.1 Si traccino i luoghi delle radici diretto ed inverso.

dove L(s)=k



3.2 Sulla base dei luoghi, si determini il massimo valore di K (k > 0) che preserva I’asintotica stabilita del sistema
in anello chiuso.

3.3 Sulla base dei luoghi, si determini il valore di K (k > Q) per cui il sistema in anello chiuso ammette una coppia
di poli complessi e coniugati a smorzamento nullo.



Esercizio 4

Si consideri il seguente sistema di controllo a tempo discreto:
w(k) , e(k)

R(z} G(z) Y(Q

dove G(z)zg e R(z)zﬁ, w(k) = sca(k).

4.1 Si studi la stabilita del sistema in anello chiuso.

4.2 i determini I'uscita Y(k) per k=0, k=1, k=2 e k=3,

43 Seesistesicalcoli y, = lim y(k)

K—+o0



