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1. Sia dato un processo P(s) descrivibile mediante la funzione di trasferimento 
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Sintetizzare il sistema di controllo in figura (determinare h e 
Kc) in modo tale che: 

•  il guadagno a ciclo chiuso sia uguale a 3 
•  l'errore per ingresso a parabola u(t)=0.1t2 sia 

minore o uguale a 0.015 
 

Scelto il valore minimo di Kc compatibile con le specifiche, 
tracciare i diagrammi di BODE e NYQUIST della funzione a 
ciclo aperto, e determinare su questi la pulsazione di 
attraversamento (ωt) e, in caso di sistema stabile a ciclo chiuso, i margini di stabilità (mφ e mg). 
 
Infine calcolare: 

•  l'effetto in uscita a regime di un disturbo z(t)=2t2.  
•  fino a che pulsazione l'errore di riproduzione di una sinusoide unitaria risulti minore di 0.3 (in uscita la 

sinusoide dovrebbe ovviamente avere ampiezza pari a Kd). 
•  se si innescano cicli limiti inserendo una saturazione unitaria (eventualmente calcolare pulsazione ed 

ampiezza) 
 

 
 

2. Dato lo schema a blocchi in figura determinare k1 e k2 e k3 tali da stabilizzare il sistema a ciclo 
chiuso con una velocità di convergenza pari ad almeno e-2t ed il guadagno a ciclo chiuso sia pari ad 
1.
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Dato il diagramma di BODE della funzione di trasferimento a ciclo aperto F(s) sotto riportata determinare la 
rete compensatrice R(s) tale da assicurare ωt>30 Rad/sec e mφ>50°. Tracciare quindi il diagramma di 
NICHOLS della funzione compensata F'(s)=F(s)R(s) e determinare su di esso il modulo alla risonanza Mr e la 
banda passante a –3 Decibel. 
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Sintesi Permanente, Disturbo, Riproduzione 

Sinusoide, Cicli limite

• Kd=3 per avere il guadagno a ciclo chiuso richiesto, 
• h=1 per avere un sistema di controllo di tipo 1 (errore finito per ingresso a rampa)
• Kc>= 60 in conseguenza della specifica sull’errore.  
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• Non si innescano cicli limite   
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Bode
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Nyquist
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Sintesi Rete
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Nichols
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Spazio di Stato
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Lo schema a blocchi può essere riscritto nella forma seguente
3 0 1
1 0 0

Si tratta quindi di assegnare due dinamiche per esempio in -2:
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A questo punto, visto che il sistema di controllo è di tipo 1 a causa
dell'integratore, notiamo che il gradino unitario

P

K k k P

γ

λ λ

γ λ

− − 
= ⇒ = 
 

= +

    
= = − = − + = − −    

    

3

2

3 2

da in uscita, a regime, 

un gradino di ampiezza . Per avere guadagno unitario basterà porre
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