10 settembre 2021 Fondamenti di Automatica

ESERCIZIO 1

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

x(t) = Ax(t) + Bu(t) _[-0.4 0 o1 _
y(t) = Cx(t) A_[ 0 —0.6] - B=14 2] > C=01 -]
1.1) Calcolare il movimento libero dell’uscita in corrispondenza dello stato iniziale x(0) = Bg] .

1.2) Ricavare la matrice (o funzione) di trasferimento del sistema. Spiegare il significato concettuale dei due

elementi di tale matrice.

1.3) Sulla base della matrice di trasferimento, valutare I’uscita di equilibrio quando 1’ingresso ¢ costante e pari
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ESERCIZIO 2

Si consideri il seguente schema a blocchi:
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2.1) Calcolare la funzione di trasferimento tra u(t) e y(t).

2.2) Supponendo ora che sia:
1 1
Gi(s)=— , Gl)=- , Gs)=4

analizzare I’asintotica stabilita del sistema complessivo.

2.3) Con i valori di G1(S), G,(s) e G3(s) specificati in precedenza, calcolare la risposta di y(t) all’ingresso

u(t) = imp(t) .
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ESERCIZIO 3

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

0.1
(1+5s)2

G(s) =

3.1) Disegnare su un foglio di carta semilogaritmica i diagrammi asintotici di Bode del modulo e della fase

associati a G(s).

3.2) In base ai diagrammi, valutare quanto verrebbe amplificato dal sistema ’ingresso u(t) = sen(t).

3.3) Determinare due funzioni di trasferimento (diverse da G(s)) che presentino, rispettivamente, lo stesso
diagramma di Bode del modulo di G(s), o lo stesso diagramma di Bode della fase.
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3.2) Dat DIAGnarmpn DEL moDOLO
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ESERCIZIO 4

Si consideri il sistema di controllo raffigurato nello schema, dove il sistema da controllare ha funzione di

10
trasferimento G (S) = T11 © si possono usare, in alternativa, i seguenti due regolatori:
s

0.1
Ri(s) =2 , Ry(s) ==
d
w + e u + y
— R(s) —> G(s) 20—

4.1) Verificare che, con entrambi i regolatori, il sistema di controllo ¢ asintoticamente stabile.

4.2) Dire, motivando la risposta, quale dei due regolatori produce un errore a transitorio esaurito con valore

assoluto piu piccolo quando w(t) = sca(t) .

4.3) Dire, motivando la risposta, quale dei due regolatori riesce ad attenuare meglio il disturbo d(t) quando

questo ¢ una sinusoide con periodo T = 500 .
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