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& tutti i modi di F(s) sono limitati
& tuttii poli di F(s) hanno Re < 0 AND quelli con Re = 0 hanno p=1
& esiste almeno un modo di F(s) divergente
< F(s) ha almeno un polo con Re > 0 OR almeno un polo con Re = 0 e p>1
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marglnalmente stabile & tutti A hanno Re < 0 AND quelli con Re = 0 hanno m=1di m(s)
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Globalmente asintoticamente stabile « stab Lyapunov AND glob attrattivg  Metodo linearizzazione Lyapunov: L Ovy, Qv Ovm, |

Marginalmente stabile < stab Lyapunov AND NOT attrattivo
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tutti A di Ae hanno Re < 0 = equilibrio (localmente) asintoticamente stabile
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guadagno in continua:
G(0)=-CA” B+D

almeno tutti A di Ae ha Re > O = equilibrio internamente instabile
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Controllo in feedforward = Hy°(t); guadagno in feedforward = H (scal)
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