MIIA

11 settembre 1998


Prova n. 3
17 ottobre 2002


Cognome





Nome



n°matr.:

Sezione 3: ALTRE ARCHITETTURE DI CONTROLLO 
3.1.
Il controllo in cascata
a. Disegnare il Diagramma a Blocchi 

b. Discutere il significato del controllo in cascata e riportarne un esempio semplice di processo che lo richieda 

3.2.


Un sistema dinamico presenta la seguente funzione di trasferimento:


[image: image1.wmf]1

s

τ

K

1

s

τ

K

)

s

(

G

2

2

1

1

+

-

+

=


Quale particolarità può presentare la sua risposta open loop a gradino?

Fornisci i tuoi commenti a questo caso. 

3.3.


Un sistema dinamico presenta la seguente struttura:
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Qual è la funzione di trasferimento che lega l’uscita y(s) all’ingresso f(s)?

Sezione 4: STABILITÀ DEI SISTEMI DINAMICI LINEARI
Parte A: Diagrammi di Bode e Nyquist

Si consideri un sistema lineare del terzo ordine avente la seguente funzione di trasferimento nella configurazione ad anello aperto:
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a. Diagrammare AR, in funzione della frequenza, in scala logaritmica, con il metodo approssimato degli asintoti.

b. Diagrammare la fase ( in funzione della frequenza in maniera qualitativa.

c. Può questo sistema essere instabile nella configurazione ad anello aperto e perché?

d. Tracciare in maniera qualitativa il diagramma di Nyquist.

e. Enunciare il criterio di stabilità di Nyquist.

Parte B: Root locus
Il seguente diagramma a blocchi:
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corrisponde al controllo feedback del processo di cui alla parte A, con un controllore proporzionale e con un elemento finale di controllo avente Gf = (s-2).

Costruire il root locus rispondendo ai seguenti quesiti:

a) Determinare poli, zeri e numero di traiettorie.

b) Determinare le porzioni del root locus coincidenti con l’asse reale.

c) Discutere l’esistenza degli asintoti e calcolare, eventualmente, il centro di gravità e gli angoli formati dagli asintoti con l’asse reale.

d) Discutere o, se necessario, calcolare gli angoli di partenza e di arrivo relativi a poli e zeri.

e) Esiste o meno un punto di breakaway?

f) Tracciare l’andamento qualitativo delle traiettorie.

g) Discutere la stabilità del sistema controllato. 

h) Determinare il valore di Kc limite.
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