
LIUC – Laurea in Ingegneria Gestionale 
Fondamenti di Automatica 

Anno Accademico 2004-05 - Seconda prova scritta intermedia - 28 Gennaio 2005 a 
Esercizio 1 
Si consideri un generico controllore PID: 
a) Si descriva cos’è e la loro utilità/applicazione; 
b) Si scriva la legge di controllo nel dominio del tempo ed in frequenza, con la descrizione 

dei parametri inseriti; 
c)  Si parli dei metodi di Ziegler e Nichols. 
 
Esercizio 2 
a) Parlare della compensazione del disturbo: motivazione, ipotesi, funzione di trasferimento 
del compensatore (diretto); 
b) Per il seguente sistema di controllo: 
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si progetti, se possibile, un compensatore tale che l’errore a transitorio esaurito e∞ prodotto 
da un disturbo d(t)=ram(t) sia nullo. 
 
Esercizio 3 
Si consideri il seguente sistema di controllo: 
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a) Si enunci il criterio di Bode (ipotesi di applicabilità e tesi). 
Posto: 
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b) Si traccino i diagrammi di Bode asintotici del modulo e della fase della risposta in 
frequenza associata a L; 

c) Si discuta la stabilità del sistema (retroazionato); 
c) Si tracci l’andamento qualitativo della risposta di y ad uno scalino unitario in y°; 
d) Si determini l’errore a transitorio esaurito quando y°(t) = sca(t)+ram(t). 
 
 

 
Esercizio 4 
a) Si parli della formalizzazione del problema di controllo; 
b) Si consideri il seguente sistema di controllo: 
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Si determini la funzione di trasferimento R(s) del regolatore in modo tale che: 
• l’errore e a transitorio esaurito, e∞ , sia nullo quando y° e d sono scalini di ampiezza 

arbitraria; 
• la pulsazione critica ωc sia maggiore o uguale a 0.3 rad/s; 
• il margine di fase ϕm sia maggiore o uguale a 50°. 
 
Esercizio 5 
Si consideri il seguente sistema in anello chiuso: 
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Si determini l’intervallo dei valori τ>0 per i quali il sistema in anello chiuso è 
asintoticamente stabile. 
 
Esercizio 6 
Per il seguente sistema di controllo: 
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si determini il fattore di attenuazione sull’uscita y di un disturbo d(t) = sin(10t). 


