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1) Un processo di produzione si articola in due fasi, A e B, come schematizzato in figura.
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La lavorazione avviene per periodi di durata costante la cui successione ¢ indicata con la variabile
t=0,1,2,... Alla fine di ogni periodo di lavorazione (per es. il t-esimo), u(¢) unita di materiale da
lavorare vengono poste in fase A, mentre il materiale lavorato in fase A durante il periodo viene
passato in fase B. Viene inoltre introdotta in fase A una frazione o del materiale di scrota
accumulato in passato e non pit rinnovato. Il materiale lavorato in uscita dalla fase B viene
sottoposto a un test di qualiti che mediamente ne scarta una frazione [ eriporta il materiale di

scarto in fase A per il periodo di lavorazione successivo. Indicando con x1(£), x2(¢) e x3()
rispettivamente le unita di materiale in scorta e presenti nelle fasi A e B durante il periodo di
lavorazione -esimo e con y(f) le unita di materiale finito prodotte alla fine dello stesso periodo,

a) si descriva il processo produttivo mediante un sistema dinamico lineare a tempo discreto;
b) si discuta la stabilita del sistema;
c) si calcoli la funzione di trasferimento;

d) si determini la produzione a regime a fronte di un ingresso di materia prima costante pari a 100
unita per periodo;

€) si dica infine, giustificando la risposta, se la f.d.t. descrivere tutte le coppie ingresso uscita
misurabili sul sistema.
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2) Dato il sistema di controllo illustrato in figura
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a) si determini il guadagno 4 del controllore in modo tale che il sistema di controllo risulti

esternamente stabile con un margine di fase di almeno 30 gradi (¢ possibile far uso della carta
logaritmica allegata);

b) si calcoli l'errore a transitorio esaurito a fronte di ingressi costanti, indicati rispettivamente con )°
ed.
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3) Le affermazioni sotto riportate riguardano sistemi dinamici lineari.
a) Si sottolinei I’unica affermazione vera.

- I sistemi a tempo discreto sono irreversibili.
- I sistemi a tempo discreto sono a memoria finita.
- In casi molto particolari la matrice 4 di un sistema lineare & rettangolare.

- Raddoppiando lo stato iniziale in un sistema autonomo raddoppia l'uscita.

b) Si sottolinei 1’unica affermazione vera. Se l'ordine della matrice 4 di un sistema & maggiore
dell'ordine del corrispondente modello ARMA, allora:

- il sistema non & reversibile;

- il sistema contiene un sotto-sistema che non ha influenza sull'uscita;

- il sistema contiene un sotto-sistema che non ¢ influenzato dall'ingresso;

- il sistema contiene un sotto-sistema che non & influenzato dall'ingresso ma che ha influenza
sull'uscita.




4) Si descriva cosa producono i comandi Matlab

impulse(S)
step(S)

dove S & una variabile che contiene un oggetto sistema dinamico a tempo continuo precedentemente
definito.
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5) Si dica se nel videogioco GIOCOLIERE, le aste rotanti sono disposte verso il basso o verso 1’alto
rispetto al carrello.
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