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ESERCIZIO 1 
Si consideri il seguente sistema di controllo, dove 𝐺(𝑠) = 10𝑒−0.2𝑠

(1+100𝑠)(1+6𝑠)
 . 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
 
Il disturbo in andata è 𝑑(𝑡) = 𝐷sen⁡(2𝜋

𝑇𝑑
𝑡), con periodo 𝑇𝑑 = 300, mentre il disturbo 𝑛(𝑡) in retroazione è un 

segnale periodico a valor medio nullo e periodo 𝑇𝑛 = 0.5. 

 
Si debba progettare il regolatore, con struttura 𝑅(𝑠) = 𝜇𝑅

1+𝑠𝑇1
1+𝑠𝑇2

 , in modo da rispettare le seguenti specifiche: 

 

(a) Quando 𝑤(𝑡) = sca(𝑡) l’errore a transitorio esaurito 𝑒𝑤(∞) deve risultare in valore assoluto minore di 0.02. 

(b) Il tempo di assestamento in risposta a 𝑤(𝑡) = sca(𝑡) deve essere 𝑡𝑎 ≤ 25. 

(c) Il margine di fase deve essere 𝜑𝑚 ≥ 50°. 
(d) L’effetto del disturbo 𝑑(𝑡) deve essere attenuato di almeno −20⁡𝑑𝐵. 

(e) L’effetto del disturbo 𝑛(𝑡) deve essere attenuato di almeno −40⁡𝑑𝐵. 
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ESERCIZIO 2 
Si consideri il seguente sistema di controllo, dove 𝐺(𝑠) = 𝑒−4𝑠

(1+𝑠)2
 ,  𝐻(𝑠) = 0.5

1+2𝑠
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
 

 

Si progetti il regolatore 𝑅(𝑠) in modo da rispettare le seguenti specifiche: 

 

(a) Quando 𝑤(𝑡) = ±𝐴sca(𝑡) e 𝑑(𝑡) = ±𝐵sca(𝑡) , l’errore a transitorio esaurito 𝑒(∞) risulti nullo. 

(b) La pulsazione critica sia 𝜔𝑐 ≥ 0.1 . 

(c) Il margine di fase sia 𝜑𝑚 ≥ 30°. 
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