
 

 

L=10/(1+10*s)      nyquist(L)       bode(L) 

 

          1 
F = ‐‐‐‐‐‐‐      F = feedback(L,1)    f = exp(‐(11*t)/10) 
    (s+1.1)  
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L=10/((1+5*s)*(1+2*s))     nyquist(L)       bode(L) 

   

               1 
F = ‐‐‐‐‐‐‐‐‐‐‐‐‐‐‐‐‐‐  F = feedback(L,1)    f = (20*391^(1/2)*exp(‐(7*t)/20)*sin((391^(1/2)*t)/20))/391 
    (s^2 + 0.7s + 1.1) 
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L=20*(s+2)/((s+4)*(s‐1))    nyquist(L)       bode(L) 

   

               20 (s+2) 
F = ‐‐‐‐‐‐‐‐‐‐‐‐‐‐‐‐‐‐‐  F = feedback(L,1)  f=(386200*exp(‐(2131*t)/100))/19621 + (6220*exp(‐(1689*t)/1000))/19621 
    (s+1.689) (s+21.31)        (per tracciare la funz f con geogebra basta cambiare la variabile t con x) 
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L=2*(s+2)/((s+4)*(s‐1))    nyquist(L)       bode(L) 

   

          2 (s+2) 
F = ‐‐‐‐‐‐‐‐‐‐‐‐‐      F = feedback(L,1)  f=(6*exp(‐5*t))/5 + 4/5          con Matlab    impulseplot(F) 
         s (s+5)        (per tracciare la funz f con geogebra basta cambiare la variabile t con x) 
 
impulseplot(F)                rlocus(L) 
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L=(s+2)/((s+4)*(s‐1))    nyquist(L)       bode(L) 

   

           (s+2) 
F = ‐‐‐‐‐‐‐‐‐‐‐‐‐‐‐‐‐‐‐‐             F = feedback(L,1)  f= (4899*exp((899*t)/2000))/9797 + (4898*exp(‐(4449*t)/1000))/9797 
     (s‐0.4495) (s+4.449)         
 
  impulseplot(F)                pzmap(L) 

      
       
Per l’antitrasformata     [   da       s=zpk('s');     oppure        s=tf('s');   ] 
       

syms s t; 
      F=(s+2)/((s‐0.4495)*(s+4.449)); 
      f = ilaplace (F) 
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Nl=[0,5];  Dl=[1 2 1 0.5]; 
L=tf(Nl,Dl)        L = 5/( s^3 + 2 s^2 + s + 0.5) 
L=zpk(L)        L = 5/((s+1.565) (s^2 + 0.4348s + 0.3194)) 
 

   

s=zpk('s');      
L=10/(s‐1)    F = 10/(s+9) 

   

 

L=1/(s‐1)    F = 1/ s         L=0.5/(s‐1)    F = 0.5/ (s‐0.5) 
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L=4/((1+0.1*s)*(1+0.5*s)*(1+0.4*s))      F= 200/((s+12.07) (s^2 + 2.426s + 20.71)) 
 

 
 

 
 
   



L=K/((s+1)*(s+2)*(s+3))               instabile per K>60 

 

 



 

 
 
   



Esercizio 6 
s=zpk('s');  

G=1/((s*(1+0.1*s)*(1+(0.5*s))))       H=k              

 
            20 k 
 GH = ‐‐‐‐‐‐‐‐‐‐‐‐‐‐    sis stabile ad anello aperto (no poli a parte reale >0) 
        s (s+10) (s+2) 

 
 
                   9.02 
Con k=0.451   radici coincidenti          W = ‐‐‐‐‐‐‐‐‐‐‐‐‐‐‐‐‐‐‐‐‐‐‐‐‐‐‐‐‐‐ 
                            (s+10.11) (s+0.945)^2 
                        
                240         
Con k=12    radici sull’asse immaginario       W = ‐‐‐‐‐‐‐‐‐‐‐‐‐‐‐‐‐‐‐‐‐      Stabile ad anello chiuso 
                     (s+12) (s^2 + 20)      per   0  < k < 12 
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Asintoto per ω → 0      ‐0.6∙k 

 

Sguardo intorno al punto  ‐1  
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Closed loop stable? No
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Gain Margin (dB): -4.44
At frequency (rad/s): 4.47
Closed loop stable? No



 

 

 

 

 



 



 



Esercizio 7 

GH=10/(s^2*(1+0.5*s)) 

20 
GH = ‐‐‐‐‐‐‐‐‐‐‐ 
          s^2 (s+2) 

 

 

P = 0         N = 2      stabile ad anello aperto, instabile ad anello chiuso 
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Closed loop stable? No
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Delay Margin (sec): 2.16
At frequency (rad/s): 2.5
Closed loop stable? No



 



Esercizio 8 

GH=10*(1+5*s)/(1‐3*s) 
 
          ‐16.667 (s+0.2) 
GH = ‐‐‐‐‐‐‐‐‐‐‐‐‐‐‐‐‐‐‐ 
             (s‐0.3333) 
 

 
 

 
 
N=1       P=1          →    STABILE ad anello chiuso 
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Closed loop stable? Yes



 



Esercizio 9 

GH= 10*(1+0.1*s)/(1‐5*s) 

          ‐0.2 (s+10) 
GH = ‐‐‐‐‐‐‐‐‐‐‐‐‐‐      P = 1             N = 0                      instabile ad anello aperto 
             (s‐0.2)                instabile ad anello chiuso 
 

 
 

 
 
Margine di guadagno  > 0        margine di fase  < 0    instabile ad anello chiuso 
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Esercizio XX 
 
GH= 20*(0.5+s)/((s*2+s)*(1+s)) 
 
          6.6667 (s+0.5) 
GH = ‐‐‐‐‐‐‐‐‐‐‐‐‐‐‐‐‐‐        stabile ad anello aperto 
            s (s+1) 
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System: GH
Real: 0.0357
Imag: -0.69
Frequency (rad/s): 9.62

System: GH
Real: 3.32
Imag: -48.3
Frequency (rad/s): 0.0695
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System: GH
Phase Margin (deg): 94.3
Delay Margin (sec): 0.249
At frequency (rad/s): 6.61
Closed loop stable? Yes



Esercizio 10 

GH= 20*(0.5+s)/((s*(2+s)*(1+s))) 

            20 (s+0.5) 
GH = ‐‐‐‐‐‐‐‐‐‐‐‐‐‐‐‐ 
         s (s+2) (s+1) 
 

 
 
Zoom 
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Nyquist Diagram  GH= 20*(0.5+s)/((s*(2+s)*(1+s)))

Real Axis



 

 

 

Stabile ad anello aperto e ad anello chiuso 
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Bode Diagram  GH= 20*(0.5+s)/((s*(2+s)*(1+s)))

Frequency  (rad/s)

System: GH
Phase Margin (deg): 32
Delay Margin (sec): 0.133
At frequency (rad/s): 4.21
Closed loop stable? Yes



Esercizio 11 

GH= 10/(s*(1+0.1*s)*(1+0.01*s)) 

              10000 
GH = ‐‐‐‐‐‐‐‐‐‐‐‐‐‐‐‐‐‐‐‐‐      stabile ad anello aperto 
          s (s+10) (s+100) 
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Bode Diagram  GH= 10/(s*(1+0.1*s)*(1+0.01*s))

Frequency  (rad/s)

System: GH
Gain Margin (dB): 20.8
At frequency (rad/s): 31.6
Closed loop stable? Yes

System: GH
Phase Margin (deg): 47.4
Delay Margin (sec): 0.105
At frequency (rad/s): 7.84
Closed loop stable? Yes



ES 11 bis 
 
GH= 100/(s*(1+0.1*s)*(1+0.01*s)) 
 
              1e+05 
GH = ‐‐‐‐‐‐‐‐‐‐‐‐‐‐‐‐‐‐‐‐          stabile di poco ad anello chiuso 
          s (s+10) (s+100)          (non sufficientemente stabile) 
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System: GH
Gain Margin (dB): 0.828
At frequency (rad/s): 31.6
Closed loop stable? Yes
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System: GH
Phase Margin (deg): 1.58
Delay Margin (sec): 0.000913
At frequency (rad/s): 30.1
Closed loop stable? Yes

System: GH
Gain Margin (dB): 0.828
At frequency (rad/s): 31.6
Closed loop stable? Yes



ES 11 ter 
 
GH= 400/(s*(1+0.1*s)*(1+0.01*s)) 
 
              4e+05 
GH = ‐‐‐‐‐‐‐‐‐‐‐‐‐‐‐‐‐‐‐‐          stabile ad anello aperto – instabile ad anello chiuso 
          s (s+10) (s+100) 
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System: GH
Gain Margin (dB): -11.2
At frequency (rad/s): 31.6
Closed loop stable? No

System: GH
Phase Margin (deg): -20.5
Delay Margin (sec): 0.102
At frequency (rad/s): 58.4
Closed loop stable? No


