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Esercizio n.1

Determinare i coefficienti e gli errori di posizione, velocita ed accelerazione ky, ky, ka € €p, €y, €a
per un sistema di controllo ad anello chiuso avente H(s)=25 e:
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Esercizio n.2

In figura si mostra lo schema a blocchi di un sistema di controllo ad anello chiuso nel quale
sono presenti due disturbi di(t) e dz(t) supposti costanti con valori, rispettivamente di 10mV
e 50mV.
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Determinare:
1) il valore finale di ul(t) dovuto al solo disturbo additivo d1(t);
2) il valore finale di u2(t) dovuto al solo disturbo additivo d2(t);
3) l'ingresso r(t), supposto costante, affinché I'uscita finale sia u(c0)=8V

Esercizio n.3
Dimostrare che per un sistema di controllo ad anello chiuso di tipo 1 I'errore di velocita per
una rampa unitaria applicata in ingresso, vale:
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Ove Ho e la f.d.t. di H(s) per s =0 e Ky & il coefficiente di velocita della G(s).

Valutazione: punti 3 per ogni esercizio risolto correttamente e con giustificazione delle formule applicate
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Esercizio n.1

Determinare i coefficienti e gli errori di posizione, velocita ed accelerazione kp, kv, ka € €, €y, €a
per un sistema di controllo ad anello chiuso avente H(s)=20 e:

10
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G(s) =

Esercizio n.2

In figura si mostra lo schema a blocchi di un sistema di controllo ad anello chiuso nel quale
sono presenti due disturbi di(t) e dz(t) supposti costanti con valori, rispettivamente di 15mV
e 30mV.
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Determinare:
4) il valore finale di u1(t) dovuto al solo disturbo additivo d1(t);
5) il valore finale di u2(t) dovuto al solo disturbo additivo d2(t);
6) l'ingresso r(t), supposto costante, affinché I'uscita finale sia u(c0)=12V

Esercizio n.3
Dimostrare che per un sistema di controllo ad anello chiuso di tipo 2 'errore di accelerazione
per una parabola unitaria applicata in ingresso, vale:
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Ove Ho e la f.d.t. di H(s) per s 20 e K, é il coefficiente di accelerazione della G(s).

&

Valutazione: punti 3 per ogni esercizio risolto correttamente e con giustificazione delle formule applicate




Risoluzione fila 1

Esercizio n.1
Determinare i coefficienti e gli errori di posizione, velocita ed accelerazione ky, ky, ka € €p, €y, €a
per un sistema di controllo ad anello chiuso avente H(s)=25 e:
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Esercizio n.2
Uy(20) = dy(e0) B =20 =505y
1+KH 1+108[03 25
U, (00) = dy(e) 3 K 101008 —800=32mV

1+KH 1+10B03 25
_U(®) _ 8 _25_

") =W “80/25 10

Esercizio n.3
Dimostrare che per un sistema di controllo ad anello chiuso di tipo 1 l'errore di velocita per
una rampa unitaria applicata in ingresso, vale:
1
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Ove Ho e la f.d.t. di H(s) per s =0 e Ky & il coefficiente di velocita della G(s).

Un sistema di controllo di tipo 1 presenta nella G(s) un polo nell’origine:

(L+sr)[(@+s7,)... 1+sr,)[(1+s7,)... .

G(s)=K [ ; posto: G (s) =s[BG(s) =K E‘ si ha:
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L’errore di velocita si ha per un ingresso a rampa unitaria: R(s)=1/s2.
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Risoluzione fila 2

Esercizio n.1
Determinare i coefficienti e gli errori di posizione, velocita ed accelerazione ky, ky, ka € €p, €y, €a
per un sistema di controllo ad anello chiuso avente H(s)=20 e:
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Esercizio n.2
U,(®0) = d, () & 30 _30_ 1omy

1+ KH 1+60[04 25
() = dy(e0) B = 020 - 90054

1+ KH 1+ 6004 25
u(oo) 12 12[?.5
W (0) 60/25 60

r(e) =

Esercizio n.3
Dimostrare che per un sistema di controllo ad anello chiuso di tipo 2 I'errore di velocita per
una parabola applicata in ingresso, di equazione 0.5-t2, vale:
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Ove Ho e la f.d.t. di H(s) per s 20 e K, é il coefficiente di velocita della G(s).

Un sistema di controllo di tipo 2 presenta nella G(s) due poli nell’origine:

(1+ sr,)[@+sT,)... . posto: G(8) = &2 [B(s) = K E(1+ st,)[@+sT,)...
s @+ sT) 1+ sT,)... (L+sT) @+ sT))...

K, = |iIT(1)S [G(s) = I|rr(1)G (s)=K
L’errore di accelerazione si ha per un ingresso a parabola: R(s) = L(0.5:t%) = 1/s3.
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