
LIUC – Laurea in Ingegneria Gestionale 

Fondamenti di Automatica 

Anno Accademico 2001-02 – Appello del 11 Gennaio 2002 

Esercizio 1 

Con riferimento al seguente sistema dinamico: 









=

+−−=

=

1

212

21

2

32

xy

uxxx

xx

&

&

 

si determini l’espressione analitica dell’uscita y(t) conseguente all’ingresso u(t) = sca(t). 

 

Esercizio 2 

Con riferimento alla rete elettrica di figura: 
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si determini l’espressione analitica di y a transitorio esaurito quando u(t) = 5sin(t). 

 

Esercizio 3 

Si determini la funzione di trasferimento da U a Y per il sistema dinamico descritto dal 

seguente schema a blocchi: 
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Si considerino ora i seguenti 4 casi: 

1) G1 asintoticamente stabile, G2 asintoticamente stabile; 

2) G1 asintoticamente stabile, G2 instabile; 

3) G1 instabile, G2 asintoticamente stabile; 

4) G1 instabile, G2 instabile; 

 

Per ciascuno di essi si dica se il sistema complessivo è: 

A) Asintoticamente stabile 

I) Instabile 

N) Non si può concludere nulla 

 

 

 

Esercizio 4 

Si consideri il seguente sistema di controllo: 
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a) Si tracci l’andamento qualitativo della risposta di y ad uno scalino unitario in y°. 

b) Si spieghi se, e per quale motivo, è necessario calcolare il margine di fase per rispondere 

al precedente punto. 

c) Si dica se il sistema si può considerare “robusto” rispetto alla stabilità.  

 

Esercizio 5 

Si consideri il seguente sistema di controllo: 
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Si progetti un regolatore R(s) in modo tale che: 

• e∞ = 0, quando y°(t) = A sca(t) (A arbitrario) 

• ωc ≥ 1 rad/s 

• ϕm ≥ 50° 

 


