Corso di laurea in Ingegneria Delle Telecomunicazioni 17 maggio 2003

Cognome e nome: Matr.:

Non & ammessa la consultazione di libri o quaderni, né ’uso di calcolatrici programmabili.
Scrivere in modo chiaro e ordinato, motivare ogni risposta e fornire traccia dei calcoli.

1. Si consideri un sistema con
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2. Si consideri il seguente sistema meccanico.
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Sia y lo spostamento della massa m rispetto alla posizione di equilibrio (molla a riposo) ed u la forza
applicata al carrello.

(a) Calcolate la funzione di trasferimento W(s) tra l'ingresso u e I'uscita y.

(b) Determinare per quali m, b, k la risposta del sistema al gradino e’ priva di sovraelongazione.
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3. Si consideri il sistema mostrato nella figura

. Cr e s "
in cui rt) T, e) C(s) —i—'() W(s) y(t)

+
K 1
C(S) = :, W(S) = m, H(S) = 4.
(a) determinare i valori di K che rendono il sistema BIBO H(s)
stabile.
(b) Determinare ’'andamento dell’errore e(t) a regime in
funzione di K supponendo che che r(t) = 1+t e che
d(t) = cos(2t).
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4. Si consideri il sistema descritto dall’equazione differenziale

Y'(8) + (e + 1)y/(t) + ay(t) = /(1)

dove a é un parametro reale. E richiesto di:

(a) calcolare la risposta impulsiva per a # 1;
(b) calcolare la risposta impulsiva per a = 1;

(c) studiare, al variare di a, la asintotica stabilit4 rispetto alle condizioni iniziali;
(d) studiare, al variare di a, la stabilit4 esterna BIBO;
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