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proiectarea sistemelor automate se face pe baza schemei bloc din figura 2. Pericolul datorat
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ajutorul diagramelor Bode.
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include punctul (-1,0) atunci sistemul automat este stabil robust. Cu alte cuvinte stabilitatea
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Fig. 2 Schema bloc standard pentru proiectarea unui s istem automat.
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Fig. 3 Diagrama Nyquist cu parametrii riscului de stabilitate.
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cercului de stabilitate al lui Popov pentru sistemele neliniare.
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