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Verificare I’asintotica stabilitd dei seguenti sistemi. Quale dei due tende pili rapidamente a regime? (NOTA:
per la funzione di trasferimento si supponga che {poli} = {autovalori} ).
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Un braccio meccanico ruota nel piano orizzontale sotto I'azione di
una coppia C proporzionale allo scostamento tra posizione
angolare desiderata u ed effettiva x;:

C(t) = k(u(®) = x,(t))

Il braccio ha momento d'inerzia M ed & inoltre soggetto ad attrito viscoso con coefficiente
d'attrito h.

a) Scrivere le equazioni di stato e di uscita, considerando come variabile di uscita la
posizione angolare del braccio meccanico.

Si pongano, da qui in avanti, M = 1, h = 4.

b) Discutere la stabilita del sistema per ogni valore dik (—> <k < +=).
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