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ATTENZIONE ! - Non è consentito consultare libri, appunti, ecc. 
    - Le risposte devono essere giustificate. 

- Le soluzioni devono essere riportate solo sui fogli allegati. 
- Sono valutati anche l’ordine e la chiarezza espositiva. 
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4)  
Indicare la risposta esatta (che è sempre unica): non è richiesta giustificazione. 
(risposta esatta = +1, risposta errata = − 0.5, risposta non data = 0) 
 
Gli autovalori di un sistema lineare a tempo continuo sono {0,−1,−10}. 
 [1] il sistema è asintoticamente stabile 
 [2] il sistema è semplicemente stabile 
 [3] il sistema è instabile 
 [4] non è possibile affermare nulla sulla stabilità del sistema 
 
 
Gli autovalori dello Jacobiano di un sistema non lineare a tempo continuo, calcolato 
nell’intorno di un equilibrio, sono {0,−1,−10}. 
 [1] l’equilibrio è asintoticamente stabile 
 [2] l’equilibrio è stabile ma non asintoticamente stabile 
 [3] l’equilibrio è instabile 
 [4] non è possibile affermare nulla sulla stabilità dell’equilibrio  
 
 
Il sistema lineare con funzione di trasferimento 𝐺𝐺(𝑠𝑠) = 0.01𝑠𝑠/((𝑠𝑠 + 1)(𝑠𝑠 + 2)2) è un filtro 
 [1] passa basso 
 [2] passa alto 
 [3] passa banda 
 [4] elimina banda 
 
 
Un sistema di controllo ha funzione di trasferimento d’anello 𝐿𝐿(𝑠𝑠) = 10/𝑠𝑠. Il sistema di 
controllo: 
 [1] è asintoticamente stabile 
 [2] è semplicemente stabile 
 [3] è instabile 
 [4] non è possibile affermare nulla sulla stabilità del sistema di controllo 
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5)  
Definire il concetto di sistema 𝑥𝑥(𝑡𝑡 + 1) = 𝐴𝐴𝑥𝑥(𝑡𝑡) + 𝑏𝑏𝑢𝑢(𝑡𝑡) “a memoria finita”. 
 
Proporre quindi un esempio numerico di sistema a memoria finita di ordine 𝑠𝑠 = 2 con 𝐴𝐴, 𝑏𝑏 
non nulli, calcolando il movimento 𝑥𝑥(1), 𝑥𝑥(2), … a partire da 𝑥𝑥(0) = 0 quando 𝑢𝑢(𝑡𝑡) = 1 per 
ogni 𝑡𝑡. 
 
 
6) 
Si scriva la sequenza di istruzioni Matlab per simulare e visualizzare l'evoluzione del sistema 
𝑥𝑥(𝑡𝑡 + 1) = −0.5𝑥𝑥(𝑡𝑡) + 1 per 5 istanti di tempo a partire da stato iniziale nullo. 
_________________________________________________________________________ 
Risposte ai quesiti 5-6 [se necessario proseguire sul retro]: 
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