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Esercizio 1
Si consideri il sistema dinamico descritto dalle seguenti equazioni:
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a) si determini il punto di equilibrio del sistema in corrispondenza dell’ingresso costante
u=u=0;

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

Esercizio 2
Si traccino i dagrammi di Bode asintotici del modulo e della fase della risposta in frequenza
per il sistema dinamico descritto dalla seguente funzione di trasferimento:
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G(s) =100 (1+10s)(1+5)(1+001s) -

Esercizio 3
Si consideri il sistema dinamico descritto dal seguente schema a blocchi:
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a) si determini il legame tra le trasformate degli ingressi u e w e la trasformata dell’uscita y;
b) si dica se ¢ necessario e/o sufficiente che le due funzioni di trasferimento G; e G, siano
asintoticamente stabili perché lo sia il sistema nel suo complesso.

Esercizio 4
Si consideri il seguente sistema di controllo:
y° &

a) sidiano le definizioni di pulsazione critica e margine di fase;
b) posto:

L(s)=W.

si discuta la stabilita del sistema in anello chiuso.

Esercizio 5
Si consideri il seguente sistema di controllo:
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Si determini 1’espressione della funzione di trasferimento R(s) del regolatore in modo tale
che:
e [’errore e a transitorio esaurito e., sia nullo quando y°(¢) = sca(t) ;
® il margine di fase ¢,, sia maggiore o uguale di 70°;
e la pulsazione critica ®, sia maggiore o uguale di 1 rad/s.

in cui G(s) =




