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Controllo dei Processi 
Test di autovalutazione n.5 (Controllo digitale) 

 
 
1. Se si campiona il segnale  𝑓𝑓(𝑡𝑡) = sen(𝑡𝑡)cos (𝑡𝑡) con periodo di campionamento  𝑇𝑇, solo una delle 
seguenti affermazioni è corretta. Quale? 
 
 [a] Con 𝑇𝑇 = 1 c’è aliasing 
 [b] Con 𝑇𝑇 = 2 non c’è aliasing 
 [c] Per ogni 𝑇𝑇 > 2 c’è aliasing  

[d] Per ogni 𝑇𝑇 < 𝜋𝜋 non c’è aliasing  
[e] non so 

 
 
2. Si consideri il sistema sample & hold mostrato in figura, costituito dalla serie di un campionatore 
periodico e un mantenitore di ordine zero che operano in modo sincrono con lo stesso periodo 𝑇𝑇. 
 
  
 
 
 
 
Approssimativamente, il legame tra 𝑢𝑢(𝑡𝑡) e 𝑦𝑦(𝑡𝑡) è descritto dalla funzione di trasferimento: 
 

 [a] 𝐺𝐺(𝑠𝑠) = exp (−𝑠𝑠𝑠𝑠/2)
𝑠𝑠

 

 [b] 𝐺𝐺(𝑠𝑠) = 1−exp (𝑠𝑠𝑠𝑠)
𝑠𝑠𝑠𝑠

 

 [c] 𝐺𝐺(𝑠𝑠) = exp (−𝑠𝑠𝑇𝑇) 

 [d] 𝐺𝐺(𝑠𝑠) = 1−exp (−𝑠𝑠𝑠𝑠)
𝑠𝑠𝑠𝑠

  

 [e] non so 
 
 
3. Si abbia un regolatore digitale, descritto dalla funzione di trasferimento strettamente propria 
𝑅𝑅∗(𝑧𝑧), che opera con periodo 𝑇𝑇 e richiede a ogni iterazione un tempo di calcolo ∆= 𝑇𝑇/3. Ai fini 
delle prestazioni del regolatore, il tempo di calcolo ∆ 
 
 [a] introduce un ritardo pari a 𝑇𝑇/2 
 [b] introduce un ritardo pari a 𝑇𝑇 
 [c] introduce un ritardo pari a 𝑇𝑇/3  
 [d] è irrilevante  
 [e] non so  
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4. Si debba progettare un regolatore digitale con il metodo della trasformazione bilineare in modo 
da ottenere un sistema di controllo con pulsazione critica 𝜔𝜔𝑐𝑐 ≅ 10 e margine di fase 𝜑𝜑𝑚𝑚 ≅ 60°. Tra 
quelli indicati, il valore più adeguato per il periodo di campionamento è 
 
 [a] 𝑇𝑇 = 0.02 
 [b]  𝑇𝑇 = 0.002 

[c] 𝑇𝑇 = 0.1 

 [d]  𝑇𝑇 = 0.2 
 [e] non so 

 
 
5. Discretizzando il regolatore analogico 𝑅𝑅°(𝑠𝑠) = (𝑠𝑠 + 𝑎𝑎)/𝑠𝑠 con il metodo di Tustin e 𝑇𝑇 = 0.2, si 
ottiene l’algoritmo di controllo: 
 
 [a] 𝑢𝑢∗(𝑘𝑘) = 𝑢𝑢∗(𝑘𝑘 − 1) + (𝑎𝑎 + 10)𝑒𝑒∗(𝑘𝑘) + (𝑎𝑎 − 10)𝑒𝑒∗(𝑘𝑘 − 1) 

 [b] 𝑢𝑢∗(𝑘𝑘) = 𝑢𝑢∗(𝑘𝑘 − 1) + (0.1𝑎𝑎 + 1)𝑒𝑒∗(𝑘𝑘) + (0.1𝑎𝑎 − 1)𝑒𝑒∗(𝑘𝑘 − 1)  

 [c] 𝑢𝑢∗(𝑘𝑘) = 𝑢𝑢∗(𝑘𝑘 − 1) + (0.1𝑎𝑎 − 1)𝑒𝑒∗(𝑘𝑘) + (0.1𝑎𝑎 + 1)𝑒𝑒∗(𝑘𝑘 − 1) 

 [d] 𝑢𝑢∗(𝑘𝑘) = 𝑢𝑢∗(𝑘𝑘 − 1) + 𝑒𝑒∗(𝑘𝑘) + (0.2𝑎𝑎 − 1)𝑒𝑒∗(𝑘𝑘 − 1) 

 [e] non so 

 
 
6. A partire da un regolatore analogico che garantisce la pulsazione critica 𝜔𝜔𝑐𝑐 ≅ 0.2 e il margine di 
fase 𝜑𝜑𝑚𝑚 ≅ 40°, si progetti un regolatore digitale con il metodo di Eulero in avanti e periodo di 
campionamento  𝑇𝑇 = 0.8. Il margine di fase del sistema di controllo digitale risultante è: 
 
 [a] circa 35° 
 [b] minore di 0° 
 [c] circa 30° 
 [d] circa 5° 
 [e] non so 
 
 
7. Se 𝐺𝐺(𝑠𝑠) ha un polo con costante di tempo 𝜏𝜏 = 0.3, la sua versione a segnali campionati, con 
periodo di campionamento 𝑇𝑇 = 0.1, ha un polo in  
 
 [a] 𝑧𝑧 ≅ 0.97 
 [b] 𝑧𝑧 ≅ 0.04 
 [c] 𝑧𝑧 ≅ 0.72  
 [d] 𝑧𝑧 ≅ 1.40 
 [e] non so 
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Con riferimento al sistema a tempo discreto mostrato in figura, dove 𝐿𝐿(𝑧𝑧) = 0.5
𝑧𝑧(𝑧𝑧+𝛼𝛼) , si risponda 

alle domande 8 e 9. 
 
 
 
 
 
 
 
 
8. Il sistema è asintoticamente stabile se e solo se 
 
 [a] |𝛼𝛼| < 1 
 [b] |𝛼𝛼| < 1.5  
 [c] 𝛼𝛼 > 0 
 [d] 𝛼𝛼 < 1 
 [e] non so 
 
 
9. Per valori di 𝛼𝛼 nell’intervallo [0,1], il tempo di assestamento 𝑘𝑘𝑎𝑎 in risposta a uno scalino del 
riferimento 
 
 [a] decresce all’aumentare di 𝛼𝛼 
 [b] cresce all’aumentare di 𝛼𝛼 
 [c] non è ben definito per alcuni valori di 𝛼𝛼  
 [d] non varia con 𝛼𝛼  
 [e] non so 
 
 
10. Si voglia utilizzare il metodo ad assegnamento del modello per progettare un regolatore 
digitale per il sistema a segnali campionati descritto da 𝐺𝐺∗(𝑧𝑧). Se 𝐺𝐺∗(𝑧𝑧) ha uno zero in 𝑧𝑧 = 2 e un 
polo in 𝑧𝑧 = −2 e si vuole ottenere una buona precisione statica, la scelta migliore di 𝐹𝐹(𝑧𝑧) è: 
 
 [a] 𝐹𝐹(𝑧𝑧) = 𝑧𝑧−2

𝑧𝑧2
 

 [b] 𝐹𝐹(𝑧𝑧) = 𝑧𝑧+2
3𝑧𝑧2

  

 [c] 𝐹𝐹(𝑧𝑧) = 2−𝑧𝑧
𝑧𝑧2

  

[d] 𝐹𝐹(𝑧𝑧) = −3(𝑧𝑧−2)
𝑧𝑧(𝑧𝑧+2)

 

 [e] non so 
 
 
 
 

y*(k) w*(k) + 
L(z) 

- 












