15 giugno 2020 Fondamenti di Automatica

ESERCIZIO 1

Si consideri il sistema dinamico a tempo continuo descritto dalle seguenti equazioni:

x(t) = Ax(t) + Bu(t) 4= [611 1; . B= [—1]

y(®) = Cx(© b=l

1.1) Deterrminare nel piano (a, b) la regione dei valori dei parametri per cui il sistema ¢ asintoticamente

stabile.

1.2) Calcolare la funzione di trasferimento del sistema.

1.3) Mostrare che il sistema non puo essere asintoticamente stabile con guadagno statico negativo.
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ESERCIZIO 2

Si consideri lo schema a blocchi mostrato in figura.
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2.1) Calcolare la funzione di trasferimento G (s) tra I’ingresso u e 1’uscita y.

2.2) Sapendo che G5(s) ha un polo positivo, dire, motivando la risposta, se il sistema complessivo puo essere

asintoticamente stabile.

2.3) Supponendo che G;(s),G,(s),G3(s) siano funzioni di trasferimento strettamente proprie, dire,

motivando la risposta, se G (s) puo risultare strettamente propria.
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ESERCIZIO 3

Si consideri un sistema, con ingresso u(t) e uscita y(t), descritto dalla funzione di trasferimento:

10s
1+4s

G(s) =

3.1) Calcolare e disegnare il grafico della risposta di y(t) all’ingresso u(t) = 2 sca(t) .
3.2) Calcolare la risposta asintotica di y(t) all’ingresso u(t) = 2 sen(t) .

3.3) Dire, motivando la risposta, se il sistema in esame presenta un comportamento da filtro passa-basso o da
filtro passa-alto. Valutare anche la sua banda passante.
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ESERCIZIO 4
Si consideri il sistema di controllo mostrato in figura, dove il regolatore R(s) = ugp ¢ puramente
proporzionale e la funzione di trasferimento G (s) ha guadagno p; positivo, un polo in s = 0 e tutti gli altri

poli reali e negativi.

R(s)

G(s)

\ 4

I diagrammi di Bode di G (s) sono riportati nella figura seguente.
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4.1) Dimostrare che con up = 1 il sistema di controllo ¢ asintoticamente stabile.

4.2) Discutere la stabilita del sistema di controllo per valori di up nell’intervallo 0.1 < pg < 10.

4.3) Con ug = 1, valutare I’errore a regime e (o) quando il riferimento ¢ w(t) = 10sca(t).
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4.9) Gmu/AQ:.:L => L (= G ()
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