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Esercizio 1
Dato il sistema dinamico
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1= xl(xl +x2)”
a) calcolare gli stati e le uscite d equilibrio (reali) in corrispondenza di u(t) = u = -1.

b) scriverei sistemi linearizzati nell’intorno di tali equilibri.
c) discutere la stabilitadi tali equilibri.

Risultato:
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Esercizio 2
Calcolare larisposta y(t) del sistema dinamico descritto dallafunzione di trasferimento

G(s) . s*l
(s+2)(s+5)

al’ingresso u(t) = sca(t-4), a partire da condizioni iniziali nulle.

Risultato:

yi®) =
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Esercizio 3
Dato il sistema dinamico descritto dalla funzione di trasferimento
s- 2a
G(s) = > :
(a+s-5)(s”+s5°+2as+a)

dire per quali valori del parametro a € asintoticamente stabile.

Risultato:

Stabilita asintotica per
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Esercizio 4
Dato il sistema dinamico descritto dallo schema a blocchi

A 4

Gy(9) Gs(9) y(t)

u(t) _

A4

Gy(s) Gy(s)

Gs(s)

a) esprimerelafunzionedi trasferimento G(s) = Y(s)/U(s) infunzionedi Gy, G,, G, G4 € Gs.
b) dire, motivando larisposta, se la stabilita asintotica di qualcuno dei sistemi descritti dalle funzioni di trasferimento
Gy, Gy, Gs, G, e Gs @ necessaria per la stabilita asintotica del sistema complessivo.

Risultato:

G(s) =
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Domande

1. Larispostaallo scalino di un sistemadinamico instabile, per t® ¥,

2. Il movimento libero dell’ uscita di un sistema dinamico asintoticamente
stabile

3. Per “rappresentazione ingresso-uscita’ di un sistemadinamico LTI
sintende

4. Unsistemadinamico LTI adimensione finita non pud

5. Latrasformatadi Laplace dellarispostaalo scalino di un sistema
dinamico LTI adimensione finita & sempre

6. Perchéil sistemadescritto da uno schemaa blocchi generico sia
asintoticamente stabile, la stabilita asintotica di tutti i blocchi
componenti lo schema

. . . . 1
7. Il tipo dellafunzione di trasferimento G(s) = ———@
S -
_ _ _ 10(s +2) .
8. |l guadagno dellafunzione di trasferimento G(s) =—5——-¢&
s°+4s-5
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tende a zero
non halimite finito
diverge oscillando

tende a zero per t® ¥
€ sempre identicamente nullo
non dipende dallo stato iniziade

il numero d'ingressi e uscite
latrasformazione d’ uscita
lafunzione di trasferimento

contenere ritardi
avere autovalori immaginari
avere guadagno statico infinito

minoredi 1
razionae fratta
reale

€ necessaria
e sufficiente

non & né necessaria né sufficiente
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9. Dare, il piu sinteticamente possibile, |ladefinizione di stato di equilibrio di un sistema dinamico tempo-invariante a

fronte d’ingressi costanti.



