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Esercizio 1
Si consideri il seguente sistema dinamico:
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a) si determini il punto di equilibrio corrispondente all’ingresso costante u =u =1;

b) si scrivano le equazioni del sistema linearizzato nell’intorno del suddetto punto di
equilibrio.

Esercizio 2
Si consideri il sistema dinamico descritto dalla seguente funzione di trasferimento:
G(s)= 10s .
I+s
a) si tracci I’andamento qualitativo della risposta di G allo scalino unitario
b) si traccino i diagrammi di Bode asintotici del modulo e della fase della risposta in
frequenza associata a G.

Esercizio 3
Si calcoli la funzione di trasferimento dall’ingresso u all’uscita y per il sistema dinamico
descritto dal seguente schema a blocchi:

G ()

v~

G (9 G,

G,

Si dica quindi se ¢ necessario e/o sufficiente che una o piu delle funzioni di trasferimento
G(s) sia asintoticamente stabile perché lo sia il sistema nel suo complesso.

Esercizio 4

Si consideri il seguente sistema di controllo:
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a) si tracci il diagramma di Bode asintotico del modulo della risposta in frequenza associata
al.
b) si tracci ’andamento qualitativo della risposta di y ad uno scalino unitario in y°.
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Esercizio 5

Con riferimento ad un generico controllore PID:

a) si scriva I’espressione della legge di controllo nel dominio del tempo;

b) si spieghi che cosa si intende per “tempo integrale” e “tempo derivativo™;
c) sidescriva il metodo di taratura di Ziegler e Nichols in anello aperto.



