Prova scritta del 7 settembre 1999

(Non piu di una facciata) S spieghi che cosa Sintende per
scomposizione eurigica di un problema di controllo multivariabile (s
illudtri il procedimento facendo dettagliato riferimento a caso in cui il
numero ddlle variabili controllate Sa due).

(Non piu di mezza facciata) S dica se € vero che “la precisone
ddtica di un ssema di controllo ad andlo chiuso, monovariabile,
lineare e invariante nel tempo, non puod superare quella dd trasduttore
U cui 9 basd’ ed giudifichi larispogta

(Non piu di una facciata) Indicando con K, Ti, Tq e N i parametri
tipici di un PID andogico (aderivazione ddl’ errore), e con T il periodo
di campionamento, a) 9 ricavi la funzione di trasferimento de
corrispondente controllore PID digitale, b) S dica sotto quai condizioni
I'azione di controllo esercitata da un cosiffatto controllore digitae puo
riteners equivaente aquellade PID andogico.

(Non piu di 2/3 di facciata) S spieghi (senza “dimodirazione’) in che
cosa condgte il metodo di Zipkin. S dica, cioé a qude classe di
sstemi il metodo puo essere applicato (nel caso piu semplice) e in che
modo.

(Non piu di una facciata) Con riferimento d sstema reazionato di
Fig.1, dove (adottando come unitadi tempo il minuto secondo):
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a) 9 determinino i parametri di un controllore P, tale da garantire un
margine di fase non inferiore a45°;

b) S determinino i parametri K, T;, Tq € N di un controllore PID (con
filtro dd primordine sull’azione derivetivd) nd modo migliore
possibile, che rispetti perd la medesima condizione { , maggiore o
uguale a45°);

c) s confrontino le prestazioni dinamiche dei due sstemi di controllo
cos ottenuti (Pl e PID) commentando criticamente, ed eventuamente
giudtificando, le differenze rilevate.
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