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QUESITO A

e Sicalcoli la Z-trasformata del segnale seguente:

k
x(k) = Z 0.2%T . cos(2kT)
i=0

QUESITO B

e Sia assegnato il sistema in figura, con Hy(s) ricostruttore di ordine zero, D(z) controllore descritto dalla
seguente equazione alle differenze:

uk)+3-utk—1D)+2-uk—2)=e(k—1)

e Gp(s) plant descritto dalla seguente f.d.t. continua:

Gp(s) T 5+2

Si assuma un periodo di campionamento paria T=0,5s.

e Sidetermini, se possibile, la funzione di trasferimento discreta tra ingresso R(z) e uscita C(z).

e Impiegando un metodo a scelta, si determinino i valori di K (se esistenti) per i quali il sistema &
asintoticamente stabile. Si tracci I'andamento qualitativo dell’uscita nei diversi casi.

e Si calcolino, infine, i primi 3 campioni dell’uscita quando in ingresso al sistema & applicato il segnale
R(t) = 1(¢-2).

Y
Q

A, Hy(s) () ") K i(i)

QUESITO C
e Lafunzione di trasferimento di un regolatore continuo ottenuto mediante sintesi per discretizzazione é:

s+0.5

SRR

Ipotizzando un periodo di campionamento pari a 1 s, si determini il corrispondente regolatore digitale
impiegando il metodo per invarianza della risposta al gradino, il metodo di Tustin con
precompensazione frequenziale (w; = /2 rad/s), il metodo per corrispondenza poli-zeri.

NOTE:

—  DURANTE LA PROVA SCRITTA NON E’ CONSENTITO FARE USO DI LIBRI, APPUNTI O TABELLE DI ALCUN GENERE
— LA CHIAREZZA E L’ORDINE DELL’ELABORATO SARANNO OGGETTO DI VALUTAZIONE

— LA DURATA DELLA PROVA E’ 2:00 ORE A PARTIRE DALLA CONSEGNA DELLA TRACCIA

- PER RISULTATI E INFORMAZIONI CONSULTARE LA PAGINA http://c3lab.poliba.it/index.php/PaoloLino
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QUESITO A

e |l segnale x(k) pud essere riscritto nel modo seguente:

k
x(k) = 2 0.2KT . cos(2kT) = (k + 1) - 0.2XT - cos(2kT).

=0
Applicando le proprieta di differenziazione complessa e di moltiplicazione per una potenza a* si ha:

d { z[z — 0.2 - cos(2T)] } z[z— 0.2 - cos(2T)]

X(z) = —z—
() = —2 = 04 cos@Dz + 0.04] T 22— 04 cos(2T)z + 0.04

QUESITO B

e Lafunzione di trasferimento tra ingresso R(z) e uscita C(z) & data da:
D(z) - HyGy,(2)

G(z) =K 1+2-D(2) - HyG,(2)

ove la f.d.t. discreta del controllore si ricava dall’equazione alle differenze fornita ed e data da:

z
D(z) = ———
(2) z24+3z+ 2
mentre la f.d.t. HyG,(2) & pari a:
—e 1 0.3161

1
HyG,(z) = 0.5 =
0Gp(2) z—e 1 z—0.3679
e |l sistema in anello chiuso & sempre instabile. La stabilita non & influenzata dal parametro K.
e | primi 3 campioni dell’uscita sono nulli in quanto il segnale in ingresso e diverso da zero solo a partire
dal passo di campionamento 4T.

QUESITO C

z—0.624

* Du(2) =2871 (Z—1)(z—0.135)

(z+1)(z-0.517)

* Du(2) = 1846 (Z—1)(2—0.120)

(z+1)(z—0.607)

o Da(2) = 1374 =5 =05



