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TEST RAPIDI DI INSTABILITA'
t. O[l‘SW@LD

T%S\l' QL\ lﬁshbf%’\n\ th”a *l-m\c(jm Se ‘,‘\AMA A /l SOVIDSLDJ? 0 o (/HL) (4)

Tw
_4<fle[,\¢)<4,r15u)?}o\ n<str(A Ka
1

()l 71— A rstab. s s quale mm j e

-% HT(A)('- A Posswwno So,o (,oVWO(MCLLre
Cl\(. A nomn { as. s 'Q

Se H'r(/)f)( <) hoh possiamo con dunde e il

Im
n w0 lo m{(CC( o d. /‘.A.
Tés"‘ cLi W;S),_O\lgl Q]&l ée‘i‘erwl‘ﬂaﬂk ‘&QWL(A” = T | AJ\( (wmd;:(,esso /\.S,T;a(“?_) \
Se fullis i /hS@no 5\v\b(/\o‘up;f—a [Ac] €4 : %
| Lt >4 — A & (£ istab, D)<, risulin | det(A)] < ‘j

[ Al >1 — c(wm ()ul>4

Se l (A ‘ =1, Possmwdeo’o tonclu de e the A pon e ds. 5‘-&5
Se [dek(A)] <1, non possiamo conclind ere nullo

DIPARTIMENTO DI ELETTRONICA, INFORMAZIONE E BIOINGEGNERIA | POLITECNICO DI MILANO



Stabilita FONDAMENTI DI AUTOMATICA (PER ING-FIS) | FABIO DERCOLE
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TEST DI ASINTOTICA STABILITA'
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CRITERIO DI ROUTH
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Stabilita
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CRITERIO "DI ROUTH" A T. DISCRETO
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LA CONDIZIONE NECESSARIA (RAPIDA) DI STABILITA' AT. DISCRETO
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