Compito di Teoria dei Sistemi e del Controllo

1. Si consideri il sistema non lineare

xl(t) = ifz(t)

_ u?(t)
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Si determinino le condizioni di equilibrio assumendo 1 = 1.

Si linearizzi il sistema in tale punto di equilibrio. Si progetti un regolatore basato sull’osservatore
assegnando autovalori —3 e —4 all’osservatore e —1 e —2 al regolatore.

2. Si realizzi la funzione di trasferimento

F(s) =

s
5243542

e si determini il sistema discreto equivalente.

3. Analisi di stabilitd tramite linearizzazione.



