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Fat d'anello
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Esercizio 2
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MEDIANTE LOR VANTARE LA STABILITÀ Ar variare Diµ
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Esercizio 3
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MODELLO IN MODO DA Assicurare
.

.

-
L'ASINTOTICA STABILITA

'

-
La precisione statica in risposta a uno Scanno

2- Carcerare il varone Di Trezene U
#
(a) QUANDO W

#

(k) = 10SCÉ (k)



① G- (s) = -5¥
SISTEMA A

seawnrs => G-
*
G) = - 5È = - 5 =¥-4CAMPIONATI Z -è

-
✓incon

77K¥ = 1

A(7.4) = B.(7.4) No cane
.
Poco INSTABILE

A-(1) =B (1) precisione stanca

-
Scena Di FG)

y
FG)=8-42-za-7.GEG) =È =

-b
A(z) za

{(7.45=7.42 +b ⇒ { b- 1-a(7-4)<=6.42+1
⇒ { 2=8.41 = a :-b b = -7.4

-
Carcano Di TÉA)

8.42--7.4RIG) =È -

Fiat
= = % ±

32
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Esercizio 4
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- Esercizio 5

.
Si consideri un Controllore D)c-TALE CHE OPERA Como

periodo# 0.1 SECONDO LA LEGGE DI CONTROLLO :
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- continuo È(s)

4- Verificare CHE È(s) contiene un'azione integrale
(At. continuo )



① .
USANDO LA trasformata Zena :
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