FONDAMENTI DI AUTOMATICA - Ingegneria Elettronica Prof.ssa Mara Tanelli
Appello del 16 febbraio 2012

1. Si consideri il sistema Jdinamico lineare e tempo invariante con ingresso u ed uscita y deseritto dalle
seguenti equazioni

iy (t) =2 (¢t)
do(t) = g (8) = dra(t) + 3u(t)
yit) = aut) = raft).
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1.2 Caleolare il movimento libero dell'nscita del sistema associato alla condizione iniziale .y (0) =
.l“_)(()) = 1.
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1.3 Si dica. motivando la risposta. se esistono condizioni iniziali diverse da ry(0) = .2(0) = 0 tali che
il movimento libero dell’uscita tende a zero per t — +x.
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2. Si vonsideri lo schema a bloech in Agura
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dove () (s), Ga(s). e Gy(s) sono funzioni di trasferimento di sistemi di ordine nno.

2.1 Determinare U'espressione della fnnzione di trasferimento H(s) del sistema in funzione i G(s).
Glals). Gals).
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73(8) = ——=. calcolare H(s) e studiare la stabilita del sistema
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2.3 Caleolare la risposta i regime del sistema con funzione di trasferimento H(s) all'ingresso

u(t) = e+ 1+ 58in(0.21).
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2 1 Traceiare il diagramma polare di H(s) e, considerando il sistema retroazionato in figura. studiare

la ~tabilita nediante il criterio di Nvquist.
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3. Si consideri il sistema di controllo in figura

_-—.(;)——-y" -O— R(5) G(s) O+

dove ((s) = ﬂll—)k'"'l".

3.1 Progettare un regolatore R(s) tale che: 1) il modulo dell’exrrore a transitorio esaurito a fronte di
gt = = 2sealt) e d(f) = =scalt) sia Je] < 0.202) Ia pulsazione critica del sistema in anello chiuso
sin we > 0.8 radys e il margine di fase sia 2, 2 607,
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3.2 5 tracci il grafico dell'andamento qualitativo della risposta di y(#) del sistema in anello chiuso
a fronte di un riferimento y?(t) = 2sca(t) e con d(t) = 0 (si specitichino, in particolare: valore
iniziale, valore finale, tempo di assestamento e sovraelongazione percentuale massima (nota: S% =
0=t/ V=gl ).

p A" =2 T1s) a(pbm\-mekn@ v 1 o
&ebu oo a W We QOLO

Nahse wWxtole - o %M N S)zo
1.9 i

P P

——— )i
i

) N
. % 2.5 0,4 Toss e

4. Con riferimento ai sistemi dinaimici lineari e tempo invarianti a tempo continuo. si definisca con

precisione il concetto di margine di fase. precisandone il miolo nella sintesi dei sistemi di controllo.
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5. Siintroduca la funzione i trasferimento di un regolatore Proporzionale Iutegrale (PI). precisandone
il significato dei parametri che vi compaiono. Si discuta poi il problema del wind-up (o carica integrale)
alla componente integrale del regolatore. mmostrando 'implementanzione anti wind-up.
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