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𝛼 = ߨ
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: η = 0.00116 Pa s, R = 10−7 m, ∆P = 0.5 Pa, m = 5 · 10−10 Kg, l = 90 · 10−6 m, r 
= 50 · 10−5 m, Fm = 1.4 · 10−12 N
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tra l’ingresso e l’uscita

ܹ ݏ = ܥ ݏ 1ܩ 1ݏ + ܥ ݏ 1ܩ ݏ
ௗܹ ݏ = 2ܩ 1ݏ + ܥ ݏ ܩ ݏ

ܻ ݏ = ܥ ݏ 1ܩ 1ݏ + ܥ ݏ 1ܩ ݏ ܴ ܵ + 2ܩ 1ݏ + ܥ ݏ 1ܩ ݏ ௗܨ ݏ

e quella tra il disturbo e l’uscita:
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ܩ ݏ = ܥ ݏ 1ܩ ݏ
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La specifica sull’errore d’insegui ento del gradino i pone che G s  deve avere al eno un polo nell’origine. 

Wd s  e erge che per soddisfare questa specifica G s  deve avere al eno un polo doppio nell’origine

rispettata se G s  ha al eno un polo nell’origine e 
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