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Esercizio 1 

a) Parlare della compensazione del disturbo: motivazione, ipotesi, funzione di trasferimento 

del compensatore (diretto); 

b) Per il seguente sistema di controllo: 

R(s) G(s)
y

d

y°

H(s)

c

e+ + + + +

 
in cui: 

R(s)=1/s, G(s)=(1+s)/(1+10s), H(s)=5(1+s)/(1+5s), 

si determini, se possibile, un valore del parametro c tale che l’errore a transitorio esaurito e∞ 

prodotto da un disturbo di andamento qualsiasi sia nullo. 
 

Esercizio 2 

Si traccino i diagrammi di Bode asintotici del modulo e della fase della risposta in frequenza 

associata alla seguente funzione di trasferimento: 

 

G(s)=100(1+0,1s)(1-s)/s/(1+s)^2 

 

Esercizio 3 

Con riferimento ad un generico sistema dinamico di ingresso u, uscita y e funzione di 

trasferimento G(s): 

a) si definisca con precisione la risposta in frequenza del sistema; 

b) si enunci il teorema della risposta in frequenza, specificandone in particolare le ipotesi di 

applicabilità; 

c) posto G(s)=10/s/(1+s), si determini l’espressione analitica della risposta, a transitorio 

esaurito, all’ingresso sinusoidale u(t)=5sin(0,1t). 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Esercizio 4 

Si consideri il seguente sistema di controllo: 

R(s) G(s)
y

d
y° e+ + +

 
 

in cui G(s)=10(1-s)/(1+0,1s). 

Si determini la funzione di trasferimento R(s) del regolatore in modo tale che: 

• l’errore e a transitorio esaurito, e∞ , sia nullo per y°=sca(t); 

• la pulsazione critica ωc sia maggiore o uguale a 0,1 rad/s; 

• il margine di fase ϕm sia maggiore o uguale a 50°. 

Si scriva l’espressione analitica della funzione d’anello L(s)=R(s)G(s) risultante 
 

Esercizio 5 

Si consideri il seguente sistema in anello chiuso: 

G(s)
yy° +

e-sτ
 

in cui G(s)= 10(1-0,1s)/(1+10s).  

Si determini l’intervallo dei valori τ>0 per i quali il sistema in anello chiuso è asintoticamente 

stabile 
 

Esercizio 6 

Si consideri il seguente sistema di controllo: 

L(s)
yy° e

d

+ + +

 
 

in cui: 

( ) .0, >µ
µ

=
s

sL  

Si determini il valore di µ in modo che un disturbo d(t) = sin(t) sia attenuato sull’uscita y di 

un fattore 10. 

 


