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Con riferimento al sistema in anello chiuso di Fig. 1, si risponda alle seguenti domande 1-4.

1) Se il guadagno di )(sL  è negativo, allora

[a] il sistema è sicuramente instabile

[b] il sistema è sicuramente asintoticamente stabile

[c] il sistema può essere asintoticamente stabile

[d] il sistema non può essere instabile

2) I diagrammi di Bode associati a )(sL  siano quelli mostrati in Fig. 2. Il margine di fase vale circa
[a] °−≅ 135mϕ

[b] °≅ 90mϕ

[c] °≅ 30mϕ

[d] °≅ 45mϕ

3) I diagrammi di Bode associati a )(sL  siano quelli mostrati in Fig. 2. Il margine di guadagno vale

circa
[a] 5.0≅mk

[b] 5≅mk

[c] 50≅mk

[d] 500≅mk

4) I diagrammi di Bode associati a )(sL  siano ancora quelli mostrati in Fig. 2. Se sen(0.01t))( =td ,

l’ampiezza dell’errore a transitorio esaurito è circa

[a] 0.005

[b] 0.05

[c] 1

[d] 5

5) Un regolatore descritto dalla funzione di trasferimento 
s

s
sR

)81(5.0
)(

+
=  è

[a] un regolatore PD con 4=pK , 5.0=dK

[b] un regolatore PD con 5.0=pK , 4=dK

[c] un regolatore PI con 5.0=pK , 4=iK

[d] un regolatore PI con 4=pK , 5.0=iK
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Fig. 1

Fig. 2
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