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ESERCIZIO 1 
Si consideri il sistema dinamico a tempo continuo descritto dalle seguenti equazioni: 
 

ሻݐሶሺݔ ൌ ሻݐሺݔܣ  ሻݐሺݑܤ
ሻݐሺݕ ൌ ሻݐሺݔܥ ܣ   ൌ ቂܽ ܾ

ͳ ͳቃ ,      ܤ ൌ ቂെͳͳ ቃ      ,      ܥ ൌ ሾͲ ͳሿ 

     
1.1) Deterrminare nel piano ሺܽǡ ܾሻ la regione dei valori dei parametri per cui il sistema è asintoticamente 
stabile. 

 
1.2) Calcolare la funzione di trasferimento del sistema. 

 
1.3) Mostrare che il sistema non può essere asintoticamente stabile con guadagno statico negativo. 
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ESERCIZIO 2 
Si consideri lo schema a blocchi mostrato in figura. 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
2.1) Calcolare la funzione di trasferimento ܩሺݏሻ tra O¶LQJUHVVRݑ� e l¶XVFLWD ݕ. 

 
2.2) Sapendo che ܩଷሺݏሻ ha un polo positivo, dire, motivando la risposta, se il sistema complessivo può essere 
asintoticamente stabile. 
 
2.3) Supponendo che ܩଵሺݏሻǡ ሻǡݏଶሺܩ  ,ሻ siano funzioni di trasferimento strettamente proprie, direݏଷሺܩ
motivando la risposta, se ܩሺݏሻ può risultare strettamente propria. 
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ESERCIZIO 3 
Si consideri un sistema, con ingresso ݑሺݐሻ e uscita ݕሺݐሻ, descritto dalla funzione di trasferimento: 
 

ሻݏሺܩ ൌ
ͳͲݏ

ͳ  Ͷݏ 

 

3.1) Calcolare e disegnare il grafico della risposta di ݕሺݐሻ DOO¶LQJUHVVRݑ�ሺݐሻ ൌ ʹ����ሺݐሻ . 

 

3.2) Calcolare la risposta asintotica di ݕሺݐሻ DOO¶LQJUHVVRݑ�ሺݐሻ ൌ ʹ����ሺݐሻ .   

 

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 ܴሺݏሻ ൌ  ோ è puramenteߤ
proporzionale e la funzione di trasferimento ܩሺݏሻ ha guadagno ீߤ  positivo, un polo in ݏ ൌ Ͳ e tutti gli altri 
poli reali e negativi.  
 
 
 
 
 
 
 
I diagrammi di Bode di ܩሺݏሻ sono riportati nella figura seguente.  

 

 
4.1) Dimostrare che con ߤோ ൌ ͳ il sistema di controllo è asintoticamente stabile. 
 
4.2) Discutere la stabilità del sistema di controllo per valori di ߤோ QHOO¶intervallo ͲǤͳ  ோߤ  ͳͲ. 
 
4.3) Con ߤோ ൌ ͳ, YDOXWDUH�O¶HUURUH�D�UHJLPH�݁ሺλሻ quando il riferimento è ݓሺݐሻ ൌ ͳͲ���ሺݐሻ. 
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