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1. CONTROLLO DI SISTEMA INSTABILE – RISPOSTA DELL’USCITA AD UN
RIFERIMENTO A SCALINO

2. CONTROLLO DI SISTEMA INSTABILE – RISPOSTA DELLA VARIABILE DI
CONTROLLO AD UN RIFERIMENTO A SCALINO
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3. CONTROLLO DI SISTEMA INSTABILE – SCHEMA A SINGOLO
REGOLATORE CON DIVERSI VALORI DEL GUADAGNO

4. CONTROLLO DI SISTEMA INSTABILE – SCHEMA A SINGOLO
REGOLATORE CON DIVERSI VALORI DEL GUADAGNO

0 0.2 0.4 0.6 0.8 1
0

0.2

0.4

0.6

0.8

1

1.2

1.4

1.6

1.8
uscita y

 µR= -5.2

 µR= -10.4

 µR= -2.6

0 0.2 0.4 0.6 0.8 1
-0.5

-0.4

-0.3

-0.2

-0.1

0

0.1

0.2

0.3

0.4

0.5
variabile di controllo u

µR= -2.6 

µR= -5.2 

µR= -10.4 



-

O
s
s
e
r
v
a
z
io
n
i

-

L
o
s
c
r
e
e
n
A
A
S
IN
G
O
L
O
R
E
G
O
L
A
T
O
R
E
p
r
o
d
u
c
e
:

-
E
le
v
a
t
a
S
o
v
ra
s
ta
n
o
N
G
A
Z
E
O
N
E

D
O
V
U
T
A
A

'.

_
S
M
O
R
Z
A
M
E
N
T
O
§
N
o
n
A
B
B
A
S
T
A
N
Z
A
E
L
E
V
A
T
O

-
z
e
r
i
A
-
B
A
S
S
A
F
r
e
q
u
e
n
z
a
d
i
R
G
)

-
S
c
a
rs
a
M
o
d
e
ra
z
io
n
e

-
C
o
n
c
u
i
s
i
O
N
E

M
e
a
rs
o
U
s
a
re
l
o
S
C
H
E
M
A
I
N
C
a
s
c
a
ta


