FONDAMENTI DI AUTOMATICA - Ingegneria dell’Automazione
Prof.ssa Mara Tanellj

Quarto (e ultimo) test dj autovalutazione

TEST. Scegliere, motivando la risposta, la risposta corretta ai seguenti quesiti (dove i quesiti sono

teorici, fornire un esempio numerico di supporto alla propria risposta):

) La funzione di trasferimento di un regolatore PID ideale, ha grado relativo < 0.
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2) 1l movimento libero dell’uscita di un sistema lineare stazionario a tempo discreto di ordine 1 ha la
forma:
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3) I guadagno statico di un sistema lineare stazionario a tempo discreto di tipo zero si calcola come:
G(0) O G(1) x dipende dalle proprieta di stabilita del sistema O
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4) 1l sistema, X
instabil []a tempo discreto con polinomio caratteristico A(z) = 1222 + 62 — 1 &:
e .
e, stabﬂe\% semplicemente stabile (I
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5) Un sistema a tempo discreto la cui risposta all'impulso & data da y(0) =0, y(1) = 0.5, y(2) = 1.4,
y(k) =0,Vk >3 e
instabile OJ as. stabil¥ semplicemente stabile O
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6) Il tem i
) Po di latengy k; di un sistema LTI a tempo discreto ¢ pari a:
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7) Un regolatore PI con FdT R(s)_‘r’—(ﬂﬁl ha:
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8) Se, nel progetto del regolatore, L(s) si raccorda in alta frequenza con Ly(s) = Ri1(s)G(s) (dove

R;(s) & il regolatore che soddisfa i requisiti statici), & garantito che:
R(s) & as. stabile O R(s) & strettamente proprio OJ R(s) & realizzab%
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9) Si considerino } diagrammi di Bode di modulo e fase di L(s) = R(s)G(s) mostrati in figura (si

1potizzi uno schema di controllo classico, con retroazione unitaria negativa)

Magnitude (dB)

Phase (deg)

Frequency (rad/s)

sapendo che G(0) = 100, R(0) = 1 e che L(s) ¢ strettamente propria, non ci sono state cancellazioni
e P =0, il sistema-in anello chiuso é&:
as. stabile non as. stabile O non si pud dire con le informazioni date a
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10) S(‘.In e ¢ 1fev143 .
V&ri:b‘] (Ofl tiferimento al sistema sistema di cui al punto precedente, I'ampiczza a regime della
0— bile di controllo u(t) quando y°(t) = sca(1) vale (st suppone d(t) = n(t) = 0):
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11) Sempre con riferimento al sistema sistema di cui al punto precedente, 'ampiezza a regime della
variabile di uscita y(t) quando n(t) = sin(t)vale (si suppone d(t) = y°(t) = 0):
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