Fondamenti di Automatica

ERRATA CORRIGE

Errori nel materiale del videocorso
“Fondamenti di Automatica”

Ultimo aggiornamento: 20/05/2(&6

Unita 1 “Introduzione e modellistica dei sistemi”

e Esercizirisolti relativi alla lezione 3 “Modellistica dsistemi dinamici meccanici”,
pagina 2, rigo 5: sostituire l'intero rigo
04m(t) = 0= F(t) = K (ym(t) — yo(t)) = F(t) — Kym(t) + Kyo(t)
con
04o(t) =0=—F(t) — K (yo(t) — ym(t)) = —F(t) — Kyo(t) + Kym(t)

Unita 2 “Calcolo del movimento di sistemi dinamici LTI”

e Lezione 4 “Concetti di base sulla trasformata zeta”, slidsoétituire la formula

2 () = (F) - £ 410

k=0
con la formula

2+ = (FG) - 10

Tale correzione e gia stata apportata alla corrisporedggrie di slide del materiale

didattico del modulo 18AKSOA — Controlli Automatici — | cargA—L) del corso

di Laurea in Ingegneria Informatica, di cui al link
http://www.ladispe.polito.it/corsi/contrautoinf2 Teaterial/trasizeta. pdf

e Esercizi proposti relativi alla lezione 5 “Soluzione pestemi dinamici LTI TD”,
pagina 1, esercizio 1: nel risultato sostituire I'ultimaladdo 6 6(k)” con “5 6 (k)"

1Si ringraziano gli studenti che hanno cortesemente segrtalaerrori.
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