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Sezione 1.1.: QUIZ

a. Il wind-up si verifica solo con un controllore integrale 


vero (
falso (
b. Il controllo in cascata prevede “2 anelli di regolazione” l’uno in serie all’altro


vero (
falso (
c. Quanto meglio il modello matematico rappresenta il processo, tanto meglio un controllore feedforward svolgerà il suo compito 


vero (
falso (
d. Quando un sistema possiede una risposta inversa, la sua funzione di trasferimento ha uno zero positivo. 


vero (
falso (
Sezione 1.2.: QUIZ

e. Quando il Kc del controllore PID viene raddoppiato, il tempo di risalita (rise time) della risposta closed loop ad un ingresso a step 

a. (
rimane inalterato

b. (
raddoppia

c. (
diminuisce

d. (
aumenta

f. Quale tra le seguenti definizioni/attribuzioni non è pertinente alla tecnologia di un controllore PID?

a.  (
autotaratura

b.  (
controllo adattativo
c.  (
integrazione condizionata

d.  (
amplificazione dei segnali da/per i trasmettitori

Sezione 3: ALTRE ARCHITETTURE DI CONTROLLO 
3.1.
Il controllo di rapporto 
a. Spiegare brevemente significato ed applicazioni

b. Disegnare, in forma di P&ID semplificato o di Diagramma a Blocchi, un esempio semplice di processo che richieda il controllo di rapporto 

3.2.


Un sistema dinamico presenta la seguente struttura:
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a. 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 avente la seguente funzione di trasferimento:
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1) Diagrammare AR, in funzione della frequenza, in scala logaritmica, con il metodo approssimato degli asintoti.

2) Diagrammare la fase ( in funzione della frequenza in maniera qualitativa.

3) Discutere l’andamento asintotico per alte e basse frequenze.

4) Esiste la frequenza di crossover? Qual’è?

5) Verificare, in base al criterio di stabilità di Bode, se il sistema di sopra è stabile e, in caso positivo, calcolare il margine di guadagno che esso presenta.

6) Tracciare in maniera qualitativa il diagramma di Nyquist.

7) Enunciare il criterio di stabilità di Nyquist.

8) Esiste un limite di applicabilità del criterio di stabilità di Nyquist? Qual è?

Parte B: Root locus
Il seguente diagramma a blocchi:
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corrisponde al controllo feedback di un processo lineare avente 
[image: image4.wmf]4
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, con un controllore PD avente 
[image: image5.wmf]min
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e con un elemento finale di controllo avente 
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Costruire il root locus rispondendo ai seguenti quesiti:

a) Derminare 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 con l’asse reale.

d) Fornire ed, eventualmente, calcolare gli angoli di partenza e di arrivo relativi agli zeri ed ai poli.

e) Sulla base delle regole precedenti stabilire l’esistenza o meno di un punto di breakaway e calcolarne eventualmente la posizione nel piano complesso.

f) Tracciare l’andamento qualitativo delle traiettorie.

g) Discutere la stabilità del sistema al variare di Kc. 

h) Esiste un limite di applicabilità della tecnica del root locus per l’analisi della loro stabilità? Qual è?


Pag. 3 di 5
DCPC II

_1121170624.unknown

_1121171317.unknown

_1121171716.unknown

_1121171022.unknown

_1113199556.doc


G







c















G







f







G







p







y







sp







y












