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Relativamente ad una architettura RISC LOAD-STORE, dopo aver definito alcune caratteristiche
dell’architettura dal punto di vista del set istruzioni, scrivere il codice assembler di una routine che
effettui A=bC+D, dove A, C, D sono matrici di NxM double, b uno scalare double.

Siano N e M parametri della routine, grandi a piacere.

Si definisca una strategia di passaggio dei parametri alla routine.

Dimensionando con pumeri credibili le latenze di ogni unitd, si il numero di colpi di clock per
eseguire la routine nel caso di N=M=1000.

Si faccia quindi riferimento ad una architettura di processore vettoriale e si scriva la stessa routine
considerando che sia N che M possano essere maggiori della dimensione dei registri vettoriali, e si
effettui anche per questo caso un calcolo del numero di colpi di clock necessari al completamento
della routine nel caso di N=M=1000.
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Si intende realizzare un sistema di misura digitale del segnal

intero range standard di sensibilitd.

1l candidato:

a) Hlustri il principio di funzionamento delia termocoppia e spieghi in cosa consiste e come pud essere
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implementata la “compensazione del giunto freddo”;

b) Considerando attentamente |

€ restituito da una termocoppia di tipo J nel suo

e caratteristiche del sensore e il suo modello polinomiale ripertato nella
tabella seguente, spieghi come sia possibile ottenere il valore numerico della temperatura del giunto
caldo depurato dalla sua non-linearita caratteristica e dagli effetti della temperatura di giunto freddo.

Table 2. NIST Polynomial Cosfficiants for Temperature-to-Voitage Conversion (v = SR AT R A Y )
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¢) (SOLO LAUREA SPECIALISTICA)

Considerato che in un\t“:‘picgﬂimpiamo industriale si pxé’éefﬁa
misure di temperatura e/o di\é‘itm\grandezze ﬁgieﬁ%?isé¢iﬁ punti e trasmetterle ad una sala control
fisicamente fontana dagli stessi puﬁ?‘“d%gtiﬁ&a, it s
scopo di ottenere uma supervis;ffg;:xe‘"?ém&t’é‘“bqsﬁta su PC delle varie grandezze misurate, con

possibilitd di accedere anche intempo differito allo\‘s‘”torigp delle misure per efaborazioni offline.
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frequentemente la necessita di effettuare

£andidato proponga una o pitt soluzioni utili allo
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In un sistema di controllo a retroazione unitaria, il processo controllato P & modellato da una
funzione di trasferimento con: un coefficiente di guadagno tale che la costante di errore & pari a 1/8;
un integratore; un polo dominante con costante di tempo I'= 1/8 secondi. Utilizzando la tecnica del

luogo delle radici, si progetti i controllore C in modo tale che: Peffetto di disturbi d a gradino sia

N . . . . . . . i, .1 5
nullo a transitorio esaurito; due dei tre poli a ciclo chiuso siano pari a — == be 2
LT L T

Dopo aver determinato la funzione del controllore, si tracei il luogo delle radici compensato e si
determinino la funzione di trasferimento a ciclo chiuso e tutte le sue singolarita (zeri e poli).
Infine st progetti un filiro F pre-compensatore che conservi il valore finale della risposta y al

tiferimento r a gradino e ne riduea la sovraelongazione.
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