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Esercizio 1. Si consideri il sistema a tempo continuo descritto dalla seguente equazione:

ẋ(t) = Fx(t) + gu(t) =
[
−1 2
−2 −1

]
x(t) +

[
0
1

]
u(t),

y(t) = Hx(t) = [ 1 1/2 ] t ≥ 0.

Senza ricorrere al calcolo esplicito del sistema a segnali campionati ottenuto dal precedente sistema
con passo di campionamento T > 0,

i) si studi, al variare di T , la stabilità asintotica e semplice del sistema a segnali campionati;

ii) si studi, al variare di T , la raggiungibilità del sistema a segnali campionati.

Inoltre,

iii) per T = 3π/2 si determinino le matrici descrittive il sistema a segnali campionati e di tale
sistema si studi la stabilità BIBO.

Esercizio 2. Si consideri il sistema a tempo continuo descritto dalla seguente equazione:

ẋ(t) = Fx(t) + gu(t) =
[
−1 1
0 −1

]
x(t) +

[
0
1

]
u(t),

y(t) = Hx(t) = [ 1 0 ] t ≥ 0.

Senza ricorrere al calcolo esplicito del sistema a segnali campionati ottenuto dal precedente sistema
con passo di campionamento T > 0,

i) si studi, al variare di T , la stabilità asintotica e semplice del sistema a segnali campionati;

ii) si studi, al variare di T , la raggiungibilità del sistema a segnali campionati.

Inoltre,

iii) per T = 1 si determinino le matrici descrittive il sistema a segnali campionati e per tale
sistema si determini, se possibile, un controllore dead-beat con indice di nilpotenza minimo.

Esercizio 3. Si consideri il sistema a tempo continuo descritto dalla seguente equazione:

ẋ(t) = Fx(t) + gu(t) =
[

0 −2
2 0

]
x(t) +

[
1
1

]
u(t),

y(t) = Hx(t) = [ 1 0 ] t ≥ 0.

Senza ricorrere al calcolo esplicito del sistema a segnali campionati ΣT ottenuto dal precedente
sistema con passo di campionamento T > 0,

i) si studi, al variare di T , la stabilità asintotica e semplice del sistema a segnali campionati;

ii) si studi, al variare di T , la raggiungibilità del sistema a segnali campionati.
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Supponendo ora di connettere in serie due copie identiche del sistema ΣT , come illustrato in figura

✲ ΣT
✲ ΣT

✲u(t) y(t)

iii) si studi, al variare di T , la raggiungibilità del sistema serie.
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