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Pr of. Paolo Rocco
MODUL O 8: Progetto del controllore

Esercizio 1
(Progetto del controllore)
Con riferimento a seguente schema SIMULINK:
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Esercizio 2

(Regolatori PID)
Si tari con leregole di Ziegler e Nicholsin anello chiuso un regolatore PID per il sistemadi funzione di trasferimento (non nota
apriori) G(s)=1/(1+s)* (s ponga Stop time = 30).
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