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Sistema ad anello chiuso PD

 Controllore PD
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Riassumendo, il contributo derivativo permette di ridurre le oscillazioni spurie del sistema, evitando che questo

oscilli intorno al valore asintotico. 

D’altro canto, in presenza di un forte rumore esterno, il contributo derivativo tende ad amplificare l’effetto del rumore

producendo una instabilità addizionale del sistema. 

 sistema del 2° ordine x valutare D


