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1. Si consideri il sistema dinamico lincare ¢ tempo invariante con ingresso u ed uscita y descritto dalle

seguenti equazioni

1(t) = =3z (t) + z2(t) + 3ult)
dg(t) = wa(t)
l/(t) = 1‘1(t) -+ :ng(t).

1.1 Studiare la stabilita del sistema. \/f
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1.2 Calcolare il movimento libero dell'uscita del sistema associato alla condizione iniziale 21(0) =
TQ(O) = 1.

o 2% es. @ oo Ao , (
o Re soporalE e

3

TR 5,8 2 8), Xye) o1 <o vom ¢ tao




1.3 Si dica, motivando la risposta, sc esistono condizioni iniziali diverse da 21(0) = 22(0) = 0 tali che

il movimento libero dell'uscita tende a zero per ¢ — +oc.
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2. Si consideri il sistema dinamico non lincare con ingresso u od uscita y descritto dalle scguenti

equazioni:

@1(t) = 223(t) — 223 (t)aa(t)
:i?g(t) = '«Iz(t) + U(f)
y(t) = xa(t)

2.1 Determinare tutti gli stati (7, 2) ¢ le uscite § di equilibrio associati all’ingresso costante u(t) = o,

t > 0, con « parametro reale. '
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2.2 Serivere le equazioni del sistema lincarizzato attorno %1 punto di cquilibrio determinato al punto

precedente caratterizzato da #; = To.




2.3 Posto ora o = 0, studiare la stabilita del sistema linearizzato e valutare, se possibile, la stabilita

del movimento di equilibrio del sistema non lincare.
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3. Si consideri la seguente funzione di trasferimento di un sistema lineare ¢ tempo invariante di ordine

due 450
G(s) =2,
() =277 A+ 10

3.1 Determinare tipo, guadagno, poli ¢ zeri di G(s).
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3.2 51 calcoli 'espressione analitica della risposta del sistema 4(t) all’ingresso w(t) = sca(t) in funzione

del tempo.
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3.3 Valutare ora y(0) e imy—. 1 y(¢) mediante i teoremi del valore iniziale e del valore finale e verificare

la correttezza dell’espressione analitica di y(¢) ottenuta al punto precedente confrontandone il valore

iniziale e finale con quelli calcolati.
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3.4 Si dica, glustificando la risposta, se e come cambierebbero il valore iniziale e finale di y(t) nel caso

in cui il sistema fosse alimentato dall’ingresso:
a) u(t) = imp(t)
b) u(t) = 10sca(t).
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4. Si consideri lo schemna a blocchi in figura, dove G (s), Ga(s). ¢ G3(s) sono funzioni di trasferimento

di sistemi di ordine uno.
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4.1 Determinare Uespressione della funzione di trasferimento H(s) del sistema in funzione di Gy (s),

. .
His Gob salls)

)=
!_ Gets) o Gl Gals)
A Ga(s)Gals/

4.2 Poste Gy(s) = ?i_b Gu(s) = siz Ga(s) = ;3—9 calcolare H(s) e studiare la stabilita del sistema

con ingresso w ¢ uscita y.
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4.3 Calcolare la risposta di regime del sistema con funzione di trasferimento H (s) all'ingresso
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5. Si consideri il generico sistema dinamico non lincare ¢ tempo invariante

fC} 1%’)

(t) = f(x(t), ult))-

5.1 Dare la definizione di stato di equilibrio # associato all’ingresso costante u(ty =1a.t>0.
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59 Dare la definizione di asintotica stabilita (alla Lyapunov) dello stato di equilibrio. W
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