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  Fondamenti di Elettronica – Corso di Ingegneria dell’Automazione 
 

L’uscita diventa alta ܸݐݑ݋ ൌ 0	 → 	 ஽ܸ஽,	non appena abbiamo Vin > 3.75V. 

Poi rimane a VDD e abbiamo ܸݐݑ݋ ൌ ஽ܸ஽ 	→ 	0	 solo quando Vin < 1.25. 
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