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Definizione di errore

y(kT)

Yaes (KT) = Kqr (KT)

Errore

e(KT) = Yaes(KT) = y(KT) = Kar (kT) — y (KT)



FdT dell’errore
Fdt Errore
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Errore di posizione
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Errore di velocit a
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Errore di accelerazione
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