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L. Si consideri il sistema dinamico non lineare con ingresso u(t) ed uscita y(t) descritto dalle seguenti
equazioni:

() = 5atr(t) + Sea(t)u(t)
Pa(t) = —daa(t) + du(t)
y(t) = xa(t),
con « paraetro reale.
I.1 Determinare stato (, rs) e uscita § di equilibrio associati all'ingresso costante w(t)

t>0.
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1.2 Scrivere le equazioni del sistema linearizzato attorno al punto di equilibrio determinato al punt‘o

precedente. ( . '
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L3 Studiare la stabilita del sistema linearizzato al variare di « e valutare, se possibile, la stabilita del

movimento di equilibrio del sistema non lineare.
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. Si consideri la seguente tmmune di trasterimento di un sistema lineare e tempo invariante di ordine

tre
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2.1 Determinare tipo, guadagno, poli e zeri di G(s).
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2.2 Determinare la costante di tempo dominante del sistema con funzione di trasterimento ((s).
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2.3 Associare a clascuno dei grafici sotto riportati, motivando la risposta, la riposta forzata del sistema
con funzione di trasterimento G/(s) ai seguenti ingressi:
a) u(t) = imp(t)

b) u(t) = e’
¢) u(t) = sin(t)
d) u(t) = sin(10¢)
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2.4 S caleoli ora Papprossimazione a poli dominanti i G(s)

y €, per essa, si tracei il grafico dell’an-
damento qualitativo della risposta a w(t) = sea(t)

» precisandone valore iniziale e finale, valore iniziale
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della derivata prima e tempo di assestamento.
TVT A0) = Lk sGagy A = o
Syt 3

thg—;— Tolke con Re <o sl ) / TQ&CSS‘
/6)\,\:\3 GO(D TSL = 4. A
WT ?vfgédmu% J© = %% S IS [15)- }y/oﬂ =1

wsidert il sistema di controllo in Hgira
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3.1 Posto 7 = 0 progettare un regolatore R(s) tale che: 1) I'errore a transitorio esaurito a fronte dj

y(t) = 130sca(t) e d(t) = =55 scal(t) sia nullo: 2) la pulsazione critica del sistema in anello chiuso sia
e 2 O5rad/s: 3) il margine di fase sia B > 45°.
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3.2 Con riferimento al sistema di controllo progettato al punto precedente dire, giustificando la risposta,
qual e il massimo valore del ritardo 7

1) compatibile con il rispetto del requisito sul margine di fase;

2) compatibile con I'asintotica stabilita del sistema in anello chinso.
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4. Con riferimento alla classe dei sistemi dinamici lineari e tempo invarianti a tempo continuo, si
definisca con precisione il concetto di margine di fase, precisandone il ruolo nellambito della sintesi
dei sistemi di controllo.
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5. Con riferimento alla classe dei sistemi dinamici lineari e tempo invarianti a tempo continuo, si

enuncl con precisione il teorema della risposta in frequenza.
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