CONTROLLI AUTOMATICI - D. U. in Ing. delle Telecomunicazioni - Aosta

Compito del 16-2-2000
Prima parte

Nello svolgimento degli esercizi che seguono, si raccomanda di motivare le scelte operate con le
opportune argomentazioni.

Esercizio I-1
Nel sistema elettro-meccanidustrato in figura la tension®(t) &€ lingresso mentre la posizione
angolared(t) e la corrente,(t) sono le uscite.

1. Determinare la funzione di trasferimer@a(s) = 6(s)Vi(s).
2. Determinare la funzione di trasferimer@e(s) = /,(SYVi(s).

Esercizio I-2
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retroazione unitaria negativa e con un compensdifsg= K in cascata.

Un sistema é descritto dalla f.d®&(s) =- e lo si vuole stabilizzare con
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1. Studiare la stabilita del sistema in catena chiusa al variate [di] utilizzando il criterio di
Nyquist. Per i valori dK per cui il sistema e instabile indicare il numero di poli instabili.

2. Verificato che il valoreK = — 0.1 stabilizza il sistema, si calcoli la risposta analitica in catena
chiusa ad un riferimento a impulso di ampiezza 3.
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CONTROLLI AUTOMATICI - D. U. in Ing. delle Telecomunicazioni - Aosta

Compito del 16-2-2000
Seconda parte

Nello svolgimento dell'esercizio che segue, si raccomanda di motivare le scelte operate con le
opportune argomentazioni.

Esercizio 1I-1
Dato il seguente sistema di controllo:

d
ot u %"‘ y
—»O—» Cis) P Gi5) —>  Gy(s)
T - +
. . 1 1 .. . .
in cui Gl(s):Tl , Gz(s):Tl, progettare, esplicitando la sua espressione analitica, un
S S

compensator€(s) tale da soddisfare le seguenti specifiche:

* stabilita;

* errore a regime indotto da un riferimento a ramgpa [E0%;

* banda passante in catena chiugza> 10 rad/s;

» sovraelongazione nella risposta al gradino in catena clissas%.

Valutare quindi il tempo di salitg ed il massimo effetto, a regime, del distudgt)=0.05 sinwt,
w=50 rad/s sul comanda(t) nel sistema in catena chiusa.
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