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Appello del 17 Febbraio 2011

Avvertenze

< |l presente fascicolo si compone&lpagine (compresa la copertina). Tutte le pagiilizadte vanno
firmate.

« Durante la prova non é consentito uscire dall’@mg@anessun motivo se non consegnando il compito o
ritirandosi.

« Nei primi 30 minuti della prova non € consentitiirarsi.
« Durante la prova non & consentito consultare &ikappunti di alcun genere.
« Non é consentito I'uso di calcolatrici con dispgrafico.

* Le risposte vanno fornitesclusivamente negli spazpredisposti. Solo in caso di correzioni o se lo
spazio non e risultato sufficiente, utilizzare pagita pagina del fascicolo.

e La chiarezza e drdine delle risposte costituiranno elemento di giudizio.

* Al termine della prova va consegnadolo il presente fascicoloOgni altro foglio eventualmente
consegnato non sara preso in considerazione.



Utilizzare questa pagina SOLO in caso di correziond se lo spazio a disposizione per qualche domandan &
risultato sufficiente



Esercizio 1

Si consideri un sistema di controllo P/PI per uivameccanismo rigido.
Si assumano i seguenti valori dei parametri fisici:

Jn=0.02Kg n??

D00

p=2

n=100

1.1 Si progetti, illustrando sinteticamente i singodsgaggi, il regolatore Pl di velocita in modo deéemgre una
pulsazione criticay, (0300 rad/s

1.2 Si determini un valore adeguato del tempo di camgitento per la realizzazione digitale del contrello
progettato al punto precedente.



1.3 Sidetermini la funzione di trasferimerfkfz) del regolatore digitale con il metodo di Eulemplicito.

1.4 Si disegni lo schema blocchi di una realizzaziong-windup del regolatore progettato al punto possee,
specificando I'espressione della o delle funzidrrasferimento presenti.

Esercizio 2

Si debba pianificare una traiettoria che assunadaririportati nella tabella seguente, negli istamdicati:

t,=0 =0

t,=2 0,=20
t3=5 0s=50
t,=7 04,=30
ts=10 | gs=15

2.1 Si supponga di interpolare i punti con un unicoinphio di grado elevato. Si specifichi il grado deiddetto
polinomio e scriva I'equazione matriciale che, ltsoda i valori dei coefficienti del polinomio.



2.2 Si supponga ora di utilizzare delle interpolantbiche in ognuno dei tratti della traiettoria. Ssegnino, negli
istanti di tempo intermedi, dei valori plausibilivklocita (senza garantire continuita dell’accaione).

2.3 Si supponga di aggiungere un punto intermedigliréstantit, e t;. Si spieghi come deve essere modificata la
pianificazione nel caso del singolo polinomio (puAtl) e nel caso delle interpolanti cubiche (puhg)

2.4 Si spieghi come é possibile garantire la continuiédle accelerazioni nei punti intermedi utilizzandelle
interpolanti cubiche.



Esercizio 3
Si consideri il sistema dinamico a tempo discreteqiiazioni:
xl(k +1) = 05x1(k) u(k)
%, (k +1) = 05%, (k) + 05, (k)
x3(k +1) 05x2( )+ 0.5x3(k)
y(k) = 05%(k)

3.1 Sidetermini il guadagno statico del sistema.

3.2 Sidiscuta la stabilita del sistema.

3.3 Siricavi la funzione di trasferimento del sistediaamico e se ne confronti il guadagno con il valdel guadagno
statico precedentemente calcolato.



3.4 Siricavino i primi 5 campioni della rispostaydallo scalino di ampiezza 1000.

Esercizio 4

4.1 Siillustri sinteticamente la differenza tra caiw logico e controllo modulante.



4.2 Che cosa si intende per ciclo di copia massivaiRLC?

4.3 Si spieghi che cosa si intende per linguaggio Ladeiagram: si illustrino in particolare i simbolrafici e il

significato del “contatto normalmente aperto”, “tatto normalmente chiuso”, “contatto a riconoscitoetti fronte

positivo”, “contatto a riconoscimento di fronte agigo”.

4.4 Si consideri la logica di abilitazione di un motagkettrico: sono presenti un interruttore “startUeo “stop”.
Premendo l'interruttore “start” il motore viene tfatpartire e rimane in moto, anche se si riprempulsante
“start”, finché non si preme il pulsante “stop”clie causa I'arresto del motore.

Si programmi la suddetta logica in linguaggio LedBiagram.



