Problema 1

Il sistema di controllo avra la struttura mostrata in figura.

G(s) - P(s) ~ -

La prima specifica equivale a richiedere un sistema di tipo > 0, ed & quindi automati-
camente soddisfatta se il sistema ad anello chiuso e stabile asintoticamente. Per quanto
riguarda la seconda specifica, si osservi innanzitutto che per w = 0 il disturbo & costan-
te; per avere astatismo in questo caso ¢ dunque necessario introdurre nella funzione di
trasferimento del controllore G(s) un polo nell’origine. Si pone allora

G(s) = X9 Rs)

S

Venendo alla seconda parte della seconda specifica, essa richiede che si abbia

1
Wy(jw)| = |————| < 0.1 1
Wil = | gy | <01 @l
dove F(s) = G(s)P(s) e la funzione di trasferimento del ramo diretto. Nella banda

suddetta, si deve dunque avere |1 + F'(jw)| > 10. Essendo |1 + F(jw)| > |F(jw)| — 1, la
precedente disequazione e certamente soddisfatta se

|F(jw)|—1>10  cioe se |F(jw)| > 11~ 21dB  w € [0,1]
Conviene a questo punto tracciare i diagrammi di Bode (pagina seguente) di

Fg . KG s+1
F = —P(s)=2
(jeo) s (s) =200 s(s +10)(s + 20)

[’analisi dei diagramma delle fasi rivela che queste ultime si mantengono sempre al di
sopra dei 180°; di conseguenza, ¢ possibile risolvere il problema con un semplice guadagno
K¢ (che innalzi il diagramma dei moduli abbastanza da soddisfare la specifica nella banda
di interesse) e senza alcuna azione di compensazione (R(s) = 1). Poiché |F(j1)| ~ 3 dB,
si puo porre ad esempio Kg = 20 dB = 10. Il controllore risultante e pertanto
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Problema 2

a) Essendo

si trova facilmente

00 k —t
o) = e =3 ”z!t’c - ( 60 Ei‘ft ) W(t)=CP(t)B = e

k=0

b) Nel dominio di s, la risposta forzata e

1 « o

y(s) = W(s)u(s) = s+1's+1 = (s+1)%

Antitrasformando si ha
y(t) = ate™

e quindi, imponendo il valore desiderato di y per t = 1 si trova




