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Esercizio 1 

Si consideri il seguente sistema di controllo: 
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a) Si determini la funzione di trasferimento R(s) del regolatore in modo che: 

• L'errore a transitorio esaurito e∞ sia nullo in presenza di una variazione a scalino di 

ampiezza arbitraria del riferimento y
o
, in assenza del disturbo d. 

• la pulsazione critica ωc sia ≥ 1 rad/s; 

• il margine di fase ϕm sia ≥ 60°. 

b) Si determini quindi l’errore a transitorio esaurito e∞  quando, oltre allo scalino sul 

riferimento y°, interviene anche un disturbo d(t)=ram(t). 

 

Esercizio 2 

Per il sistema di controllo di figura: 
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in cui L(s) assume la seguente espressione: 
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a) Si discuta la stabilità del sistema in anello chiuso per τ=0. 

b) Si calcoli la banda passante del sistema. 

c) Si determini il massimo valore di τ per cui il sistema è asintoticamente stabile. 

d) Si tracci l’andamento qualitativo della risposta di y allo scalino in y° per τ=0. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Esercizio 3 

a) Parlare della compensazione del disturbo 

b) Per il seguente sistema di controllo: 
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determinare il valore del parametro c tale che l’errore a transitorio esaurito e∞ prodotto da un 

disturbo d(t)=sca(t) sia nullo. 

 

Esercizio 4 

a) Dato un sistema di funzione di trasferimento G(s), si enunci con precisione il teorema 

della risposta in frequenza (ossia il risultato che fornisce l’espressione dell’uscita in 

risposta ad una sinusoide in ingresso), specificandone le ipotesi di applicabilità. 

b) Posto quindi: 
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 si determini se possibile l’espressione dell’uscita, a transitorio esaurito, quando l’ingresso 

assume l’andamento u(t) = sin(3t). 

 

Esercizio 5 

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; 

b) Si parli dei metodi di Ziegler e Nichols 

 


