27 agosto 2020 Fondamenti di Automatica

ESERCIZIO 1

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

x(t) = Ax(t) + Bu(t)

y(t) = Cx(t) + Du(t) Az[_g 8]’ B=[1] , C=[0 1] , D=05
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1.1) Verificare che sono soddisfatte le condizioni necessarie per 1’asintotica stabilita basate sulla traccia e sul

determinante.

1.2) Calcolare la funzione di trasferimento G (s) del sistema.

1.3) Calcolare la pulsazione naturale e lo smorzamento di poli e zeri della funzione di trasferimento G (s).
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ESERCIZIO 2

Si consideri il sistema con un ingresso e due uscite, rappresentato dallo schema a blocchi mostrato in figura.

v

A\ 4

G(s)

)

H(s)

2.1) Calcolare la funzione di trasferimento Gy, (s) tra I'ingresso u e I’uscita y e la funzione di trasferimento

Gy (s) tra ’ingresso u e ’uscita z.

2.2) Supponendo che le funzioni G (s) e H(s) abbiano tipo nullo e indicando con yg; e uy i rispettivi guadagni,

calcolare i valori di equilibrio y e Z per un assegnato valore costante & dell’ingresso.

2.3) Se tutti i poli di G(s) e H(s) hanno parte reale negativa, si puo affermare che 1’equilibrio calcolato al

punto precedente ¢ asintoticamente stabile?
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ESERCIZIO 3
Si consideri il sistema dinamico a tempo discreto, di ordine n = 1, descritto dalla seguente rappresentazione

di stato:

— 3
Xk+1 = X = Xi + Ug
Vie = Xg

3.1) Calcolare tutti i possibili stati di equilibrio associati all’ingresso & = 8 .

3.2) Scrivere le equazioni del modello linearizzato intorno a un generico stato di equilibrio, precisando il
significato di tutti i simboli usati.

3.3) Sulla base del modello linearizzato, discutere la stabilita degli stati di equilibrio individuati al punto 3.1.
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ESERCIZIO 4
4 1
Si consideri il sistema di controllo mostrato in figura, dove R(S) = 3 G(s) = 710
d
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4.1) Su un foglio di carta semilogaritmica tracciare il diagramma (asintotico) di Bode del modulo associato

alla funzione d’anello L(s) = R(s)G(S) .

=

4.2) Verificare 1’asintotica stabilita del sistema di controllo.

4.3) Valutare la capacita del sistema di controllo di attenuare 1’effetto dei disturbi d(t) e n(t) quando sono

sinusoidali con periodo T = 0.2 .
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