Si consideri il sistema di controllo in figura, in cui
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(1+ s)(1+105)(1+1005)

C(s) =p G(s)

a) Determinare un valore del coefficiente p che renda il sistema di controllo asintoticamente
stabile, con margine di fase pari a circa 45°.

Utilizzando il valore di [t ricavato al punto a):

b) Determinare ’errore a regime dovuto al d
riferimento w costante. i*
o C(s) G(s) A

¢) Determinare (anche in modo approssimato) — + +
la banda passante e il tempo di risposta del
sistema di controllo.

d) Determinare (anche in modo approssimato)
I’errore a regime dovuto al disturbo d () = 5sin(10¢) .
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1l sistema di controllo in figura ha la seguente funzione di trasferimento d’anello:
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+

a) Studiare la stabilita del sistema dj controllo nel caso xz=1, 7=0 , verificando che & instabile,
b) Determinare una coppia #,7 che renda il sistema di controllo asintoticamente stabile, con
margine di fase di almeno 45 gradi (si consiglia di usare lo zero per cancellare uno dei poli della

L(s)).

¢) Per i valori di u,z proposti al punto b), determinare la banda passante del sistema di controllo; il
tempo di risposta; I’errore a regime a fronte dj riferimento e disturbo costante.
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11 sistema di controllo in figura ha la seguente funzione di trasferimento d’anello:

4 ldi
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a) Studiare la stabilitd del sistema di controllo +
nel caso u =1, verificando che ¢ instabile.
b) Determinare un valore del coefficiente

4 >0 che renda il sistema di controllo asintoticamente stabile, con margine di fase di circa 45
gradi.

Con il valore di ¢ proposto al punto b):

¢) Determinare la banda passante del sistema di controllo e stimare il tempo di risposta.

d) Calcolare I’errore a regime complessivo dovuto ai tre ingressi w(t) =100, d;(f) =10sin(0.017),
dy(t) =5.
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d
Si consideri il sistema di o "(&,—
controllo in figura, in cui C(s) G(s) —— 4

0.1 R *
G(s)=
(1+1005)(1+0.1s)(1+s)

a) Determinare un controllore C(s), con esattamente 1 polo e 1 zero, tale che:

e il sistema di controllo sia esternamente stabile;

e [l'errore a transitorio esaurito dovuto al riferimento costante sia nullo;

» il tempo di risposta sia (approssimativamente) pari a 5.
b) Per il sistema di controllo cosi ottenuto, calcolare il margine di fase e la banda passante.
c) Determinare I'errore a transitorio esaurito dovuto al disturbo d(t) = 10 + sin(0.01¢).
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