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Sezione 1: QUIZ

1. Uno zero della funzione di trasferimento è una valore di s che ne annulla il denominatore


vero (
falso (
2. Il response time é il tempo necessario affinché la risposta a step di un sistema dinamico arrivi al 63.2 % del valore finale


vero (
falso (
3. La funzione di trasferimento del FOPDT è 
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vero (
falso (
4. Quando c’è un tempo morto determinato dal sensore, l’impiego di un moderno trasmettitore elettronico consente di eliminarlo 


vero (
falso (
5. La risposta a step di qualsiasi sistema controllato da un controllore P è sempre caratterizzata da offset 

vero (
falso (
Sezione 2: QUIZ

1. In quale dei seguenti intervalli il primo metodo di Ziegler e Nichols dà i risultati ottimali? 

a.  (
 0.15 < td/p < 0.6

b.  (
td/p > 1

c.  (
td/p > 6

d.  (
td/p < 0.6

2. La funzione di trasferimento del controllore PI è 

a.  (
Gc=Kc[1+ (Is]

b.  (
Gc=Kc[1+1/((Is)]

c.  (
Gc=Kc[1/(1+(Is)]

d.  (
Gc=Kc/((Is)
Sezione 3: MODELLI DINAMICI DI RIFERIMENTO
3.1

La dinamica di un processo è descritta dalla seguente ODE
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dove y(t) è la variabile di stato già posta come variabile deviata e u(t) la variabile di ingresso già posta come variabile deviata.

a) Di che ordine è questo sistema dinamico?

b) Svolgendo tutti i passaggi, determinare la funzione di trasferimento, Gp(s), di questo processo

c) Quanti e quali parametri ha la funzione di trasferimento?

d) Determinare i poli di questa Gp(s)

e) Disegnare i poli sul piano complesso

f) Sulla base della conoscenza dei poli, classificare questo modello matematico

g) Descrivere brevemente il comportamento dinamico generale che è atteso per questo processo quando la variabile di ingresso è una funzione forzante limitata.

Sezione 4: REGOLAZIONE E CONTROLLO DEI PROCESSI
4.1. Il Controllo feedback
Si vuole realizzare il controllo feedback del livello nel serbatoio (v. disegno) attraverso la manipolazione della portata in uscita con una pompa posta sul fondo. 
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a. Disegnare il Diagramma a Blocchi per il Controllo di Processo Feedback riportando su di esso le variabili che appaiono sul disegno

b. Costruire una tabella che elenchi uno per uno i componenti presenti in questo schema di Controllo di Processo e li descriva in maniera semplice
(NB: Una trattazione breve e ben articolata sarà valutata più di una trattazione lunga e confusa !)

Sezione 5: CONTROLLORI 
5.1. Prestazioni dei controllori

a. Descrivere la legge di funzionamento del controllore a relay ideale
b. Descrivere la legge di funzionamento del controllore a relay reale
c. Cosa significa controllore ad azione diretta e ad azione inversa? 
(NB: Una trattazione breve e ben articolata sarà valutata più di una lunga e confusa !)

5.2. Tuning dei controllori

a. Cosa significa fare il tuning?

b. Quali controllori sono sottoposti a tuning?

c. Costruire una tabella che riporti uno per uno i criteri di minimizzazione dell’errore che si possono adottare per il tuning ottimale e li descriva in maniera semplice
 (NB: Una trattazione breve e ben articolata sarà valutata più di una lunga e confusa !)

Sezione 6: MODELLISTICA MATEMATICA
Si desidera sviluppare il modello matematico della camicia di raffreddamento ad acqua di un motore a combustione interna, che è collocato all’aperto sul piazzale dello stabilimento industriale, accoppiato ad un gruppo elettrogeno e, come tale, utilizzato a N. giri (ed a potenza) costante. 

La camicia riceve una potenza termica 
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g dal motore, disperde calore attraverso la sua superficie esterna S esposta all’aria esterna (avente temperatura Ta, generalmente variabile nel tempo) con coefficiente globale di scambio Ua, dissipa una potenza termica 
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r attraverso un “radiatore” collegato ad essa ed investito dal vento che soffia sul piazzale con velocità vV, generalmente variabile nel tempo. 

La variabile che si intende predire con il modello è la temperatura T dell’acqua nella camicia.

Valgono le seguenti ipotesi:

1. perfetta miscelazione dell’acqua nella camicia

2. nessuna perdita né rabbocco d’acqua, e quindi volume V costante
3. vale la seguente legge di dissipazione: 
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r = c vV 
con c = cost.

4. densità dell’acqua (w = cost.

5. cpw = cost.

6. Ua = cost.

Si chiede:

a. disegnare un diagramma di processo semplificato per la camicia in esame

b. scrivere il modello matematico in stazionario
c. scrivere il modello matematico dinamico
d. classificare il modello matematico dinamico così ottenuto

e. individuare variabili di ingresso, stato ed uscita, nonché i parametri del modello

f. discutere quali tra le variabili di ingresso possano essere prese come funzioni forzanti e ragionevolmente di che tipo, vista la natura del problema 

g. esprimere il modello in variabili di deviazione
h. trasportare il modello matematico dinamico nel dominio di Laplace
i. determinare la funzione di trasferimento
Come approfondimento, si consideri il caso in cui l’ipotesi 3) cambia come segue:

3’.
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r = c vV + d T1/2 
con c = cost.; d = cost.

j. discutere quali cambiamenti interverranno nel modello
k. come si può ottenere una funzione di trasferimento in questo caso?
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