
ESERCIZIO 1
Si consideri il sistema dinamico lineare invariante e a tempo continuo in forma di stato:

ẋ = Ax + Bu

y = Cx + Du

dove

A =

0 −1 0
6 0 0
0 0 α

 B =

1
0
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 C =
[
2 0 0

]
D = 0

1. Si valuti per quali valori di α ∈ R il sistema è asintoticamente stabile.

2. Si valuti per quali valori di α ∈ R il sistema è completamente raggiungibile.



3. Si valuti per quali valori di α ∈ R il sistema è completamente osservabile.

4. Si determini l’espressione della funzione di trasferimento per il sistema del presente esercizio, com-
mentando il risultato alla luce di quanto trovato nei precedenti punti.



ESERCIZIO 2
Si consideri il sistema di controllo di figura, con y variabile controllata e yo riferimento:

L(s)-

yo y+

in cui:
L(s) =

µ

s(1 + 0.2s)2

1. Si tracci il luogo delle radici al variare di µ > 0.

2. Si tracci il luogo delle radici al variare di µ < 0.



3. Si determini con il luogo delle radici il valore µ̄ di µ per cui uno dei poli in anello chiuso si trova nel
punto s̄ = −7, spiegando se per tale valore il sistema in anello chiuso è asintoticamente stabile.

4. Con il valore di µ̄ determinato al punto precedente, si tracci l’andamento qualitativo della risposta
di y a uno scalino unitario in yo.



ESERCIZIO 3
Si consideri il seguente schema di controllo
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+
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dove

G(s) =
300

(1 + s) (s+ 30)

1. Si determini la funzione di trasferimento di un regolatore R(s), di tipo PI, in modo tale che:

• l’errore a transitorio esaurito, e∞, sia nullo con riferimento y◦(t) a scalino di ampiezza arbitra-
ria;

• il margine di fase ϕm sia maggiore o uguale di 80◦;

• Il disturbo d = sin(0.3t) sia attenuato a regime, sull’uscita y, di un fattore almeno pari a 10;

• Il disturbo n = sin(100t) sia attenuato a regime, sull’uscita y, di un fattore almeno pari a 100;

• la pulsazione critica ωc sia almeno di 1 rad/s.



2. Si dica, motivando la risposta, se al sistema descritto dalla funzione di trasferimento G(s) è appli-
cabile il metodo di taratura di Ziegler e Nichols in anello chiuso.

3. Si determini il tempo di assestamento della risposta del sistema in anello chiuso ad uno scalino
unitario sul riferimento.



ESERCIZIO 4
Si consideri un sistema in anello chiuso formato dal sistema da controllare

G(s) =
2

(1 + 0.1s) (1 + 0.01s)2

e dal controllore

Ro(s) = 5
1 + 0.1s

s

1. Si determini il periodo di campionamento Tc per la conversione digitale del regolatore Ro(s) in modo
che tale conversione comporti un decremento di margine di fase di 5◦.

2. Si determini l’espressione R(z) del regolatore digitale utilizzando il metodo di Eulero implicito.



3. L’errore in ingresso al regolatore sia costituito dal seguente segnale

e(t) = 5 sin(100 t) + 10 sin(200 t)

Si dica se, con il periodo di campionamento calcolato al passo precedente, si verifica aliasing e, in
caso positivo, si determini la pulsazione dell’armonica di aliasing che si genera.

4. Ipotizzando che i primi 5 campioni della variabile di controllo siano

u∗(0) = 2, u∗(Tc) = 4, u∗(2Tc) = 1, u∗(3Tc) = 5, u∗(4Tc) = 7

si disegni l’andamento del segnale u(t) ottenuto a valle di un ZOH.


