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ESERCIZIO 1
Si consideri il sistemadi controllo mostrato in figura ld
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Si suppongainizialmentet =0.

1.1) Progettare un regolatore R(s) con struttura Pl in modo che siano rispettate le seguenti
specifiche:

le(¥)| =0 quando d(t) = +10sca(t)

le(¥)| £0.2 quando d(t) =sen(wt), 0<w <0.1

pulsazione criticaw, 3 0.6

marginedi fasej 3 45°

1.2) A progetto ultimato, valutare il margine di guadagno k.., .

1.3) In corrispondenza del progetto precedente, discutere qual € il valore del ritardo t che fa
perdere stabilita al sistema.

1.4) Supponendo di dover utilizzare un trasduttore rumoroso della variabile controllatay, valutare in
guale banda di pulsazioni dovrebbe essere confinato lo spettro del rumore di misura perché il
sistema progettato al punto 1.1 fornisca ancora buone prestazioni.

1.5) Ricavare unaversione digitale del regolatore analogico progettato.



ESERCIZIO 2
Si consideri il sistema dinamico atempo discreto descritto dallo schema a blocchi in figura
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dove S; e S, sono due sistemi dinamici lineari descritti dalle seguenti relazioni :
S W, =-2w, +2u,

S,: Y(2)= %W(z)

2.1) Determinare |’ uscita di equilibrio y in corrispondenzadell’ingressou=1.
2.2) Studiare la stabilita della condizione di equilibrio cosi determinata.

2.3) Ricavare |’ equazione dle differenze (cioe laforma ARMA) che legatradi loro I'ingresso ux e
I’ uscita .

2.4) Calcolarei primi valori (per k da0 a5) dellarispostadel sistema ad uno scalino unitario.



