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Παράδειγμα
Σσεδιαζμόρ μιαρ ζθεναπήρ μονάδαρ οδήγηζηρ μπομπίναρ-

δεδομένα (the design of a robust bobbin drive-data)
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Στεδιαζμός μιας ζθεναρής μονάδας οδήγηζης 

μπομπίνας-δεδομένα (the design of a robust bobbin 

drive-data)
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Nα βπεθεί ελεγκηήρ, έηζι ώζηε ηο ποζοζηό

ςπεπύτυζηρ για βημαηική είζοδο να μην ξεπεπνά ηο 2.5%,

ο σπόνορ αποκαηάζηαζηρ (κπιηήπιο 2%) να είναι μικπόηεπορ

από 0,4 sec και ηο μέηπο ηηρ u(t) μικπόηεπο ηος 100.

Επιπλέον ηο μονηέλο δεν ζςμπεπιλαμβάνει έναν ηπίηο

πόλο ζηη θέζη s=-50. Ονομαζηικέρ ηιμέρ Km=2 και p=4.
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Στεδιαζμός μιας ζθεναρής μονάδας οδήγηζης μπομπίνας-

επίλσζη (the design of a robust bobbin drive-solution)
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Στεδιαζμός μιας ζθεναρής μονάδας οδήγηζης μπομπίνας-

επίλσζη (the design of a robust bobbin drive-solution)
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Παράδειγμα
Σσεδιαζμόρ μιαρ ζθεναπήρ μονάδαρ οδήγηζηρ 

μπομπίναρ (αποηελέζμαηα)
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Παράδειγμα
Σσεδιαζμόρ μιαρ ζθεναπήρ μονάδαρ οδήγηζηρ 

μπομπίναρ (the design of a robust bobbin drive)


