Controlli Automatici I – 21/2/2006  studente___________________________ matr.________      CA-A
1) Dato il sistema di controllo:


    
[image: image1]
determinare il controllore R(s) in modo che:

a) e∞ ≤ 0.01 quando d(t) = t ·1(t)

b) 35o ≤ φm ≤ 45o con ωc = 10 rad/s

2) Per il progetto effettuato in 1) 

a) Valutare l’abbattimento a regime per un disturbo d = 10
b) Valutare l’abbattimento a regime per un disturbo d = 10sin(t)

c) Valutare l’abbattimento a regime per un disturbo n = 10sin(100t)
3) Dato il sistema di controllo 


[image: image2]
progettare il controllore utilizzando il solo metodo del luogo della radici in modo che 
a) e∞ = 0 quando w(t) = t ·1(t)

b) sia garantita la stabilità asintotica a ciclo chiuso

Questa traccia va necessariamente allegata al compito consegnato

Controlli Automatici I – 21/2/2006  studente___________________________ matr.________      CA-B
4) Dato il sistema di controllo:


    
[image: image3]
determinare il controllore R(s) in modo che:

a) e∞ ≤ 0.01 quando d(t) = t ·1(t)

b) 35o ≤ φm ≤ 45o con ωc = 10 rad/s

5) Per il progetto effettuato in 1) 

a) Valutare l’abbattimento a regime per un disturbo d = 10

b) Valutare l’abbattimento a regime per un disturbo d = 10sin(t)

c) Valutare l’abbattimento a regime per un disturbo n = 10sin(100t)
6) Dato il sistema di controllo 


[image: image4]
progettare il controllore utilizzando il solo metodo del luogo della radici in modo che 

a) e∞ = 0 quando w(t) = t ·1(t)

b) sia garantita la stabilità asintotica a ciclo chiuso

Questa traccia va necessariamente allegata al compito consegnato

 R(s)





      1


    s+1





w


	111





n


	111





d


	111





y


	111





e


	111





u


	111





y


	111





w


	111





     100


     s+5





 R(s)





u


	111





e


	111





y


	111





d


	111





n


	111





w


	111





y


	111





      1


    s+1





 R(s)





w


	111





     100


     s+5





 R(s)








