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Sistemas de 12 ordem
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Sistemas de 12 ordem
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Sistemas de 12 ordem: resposta ao
impulso
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1/t >0 = resposta ao impulso estavel
1/t < 0 = resposta ao impulso instavel



Sistemas de 12 ordem: resposta ao
degrau
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Sistemas de 22 ordem
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Sistemas de 22 ordem
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Sistemas de 22 ordem
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Figure 3.15 Time functions associated with points in the s-plane (LHP, left half-plane; RHP, right half-plane)
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Fonte: G. F. Franklin, J. D. Powell, A. Emami-Naeini, “Sistemas de Controle para Engenharia”, 62 Ed., Prentice-Hall, 2009



