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Avvertenze

Il presente fascicolo si compone&lpagine (compresa la copertina). Tutte le pagiizzadte vanno
firmate.

Durante la prova non € consentito uscire dall'gganessun motivo se non consegnando il compito o
ritirandosi.

Nei primi 30 minuti della prova non & consentitiirarsi.
Durante la prova non & consentito consultare dilappunti di alcun genere.
Non & consentito I'uso di calcolatrici con disptgfico.

Le risposte vanno fornitesclusivamente negli spazpredisposti. Solo in caso di correzioni o se lo
spazio non e risultato sufficiente, utilizzare filla pagina del fascicolo.

La chiarezza e drdine delle risposte costituiranno elemento di giudizio.

Al termine della prova va consegnatolo il presente fascicoloOgni altro foglio eventualmente
consegnato non sara preso in considerazione.



Utilizzare questa pagina SOLO in caso di correziond se lo spazio a disposizione per qualche domandan &
risultato sufficiente



Esercizio 1

Si consideri il sistema dinamico non lineare

¥ ==X + %e"
X, = =X, +ue’®
X3 =€ = %3 +U
y = %€’ + xe®

1.1 Sideterminino i valori dello stato e dell'uscétiequilibrio corrispondenti all'ingresso costante=u =0.

1.2 Siscriva I'espressione del sistema linearizzatbimerno dell’equilibrio precedentemente deterio.

1.3 Si valuti se I'equilibrio precedentemente deterrtoreasintoticamente stabile, stabile o instabile.



1.4 Sivaluti se il sistema linearizzato € completarmeaggiungibile.

Esercizio 2

Si consideri il seguente sistema di controllo:

dove G(s):% e ():1T55

2.1 Sidetermini la funzione di trasferimerffs) di un regolator€ID in modo tale che:
e L'erroree a transitorio esaurit@,, sia nullo quandg® ed sono scalini di ampiezza unitaria.
« Il margine di faseb,, sia maggiore o uguale di 70°.

e La pulsazione critica sia approssimativamente nraszata.



2.2 Sidisegni lo schema a blocchi del compensatorelidairbod (supposto misurabile) e si determini la funzione d
trasferimento di tale compensatore in modo chéeffef del disturbo sull’'uscita sia nullo a transitoesaurito.

2.3 Si spieghi, motivando la risposta, se il regolatBt® del punto precedente poteva essere taraiazatido la
regola di Ziegler e Nichols in anello chiuso.



Esercizio 3

Si consideri il sistema dinamico in retroazione:

'S_l \
(s-2)s?+2s+1) °

in cui L(s)= P

3.1 Sitracci il luogo delle radici diretto.

3.2 Sitracci il luogo delle radici inverso.

3.3 Sidetermini I'insieme dei valori @i per cui il sistema in anello chiuso € asintoticateestabile.



3.4 Si verifichi il risultato precedente con il criterdi Routh.

Esercizio 4
Si consideri il seguente sistema di controllo apgermontinuo:

S:Te—4 RO {6 ] 1>

4.1 Sidetermini il tempo di campionamento per la mzarzione digitale dR°(s) in modo tale che il ritardo intrinseco
di conversione dia un decremento di margine di tase.

dove C—:\(s)=‘:1—_|?1 e R°(s)=ST+1.



4.2 Sidetermini la funzione di trasferimenlldz) del controllore digitale con il metodo di Eulernglicito.

4.3 Siindichino nel piano complesso le posizioni dii pazeri della funzione di trasferimentdz).

4.4 Si scriva I'algoritmo di controllo eseguito dal ¢milore digitale ad ogni passo.



