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Curriculum scientifico

Giorgio Bartolini e dal 1970 presta servizio presso il
Dipartimento di Informatica, Sistemistica e Telematica
dell'Universita' di Genova, prima come ricercatore quindi in
qualita di professore associato

Dal 1994 e' professore ordinario di Ottimizzazione nei Sistemi
di Controllo nel settore disciplinare Automatica presso il
Dipartimento di Ingegneria Elettrica ed Elettronica dell’
Universita' di Cagliari. Nel corso della sua carriera si e' occupato
di aspetti sia teorici che applicativi relativi alla teoria del
controllo. In particolare, il suo lavoro ha riguardato
prevalentemente il controllo robusto (controllo adattativo e
controllo mediante sliding modes), la robotica e la simulazione
di processi continui.

E' autore o co-autore di oltre 200 lavori scientifici pubblicati su
riviste, libri e atti di convegni internazionali. Ha partecipato a
numerosi progetti di ricerca finanziati dal MIUR, dal CNR e
dalla Comunita’ Europea, principalmente nei settori della
robotica mobile e sottomarina.

[J1] Bartolini G., Ferrara A., Usai E., "Chattering avoidance by
second-order sliding mode control”, IEEE Trans.
Automatic Control, ISSN 0018-9286, vol. 43, no.2, pp.
241-246, February 1998, IEEE Inc., Piscataway, 1998

[32] Bartolini G., Ferrara A., Usai E., Utkin V.I., "On multi-
input chattering-free second order sliding mode control”,
IEEE Trans. Automatic Control, ISSN 0018-9286, vol. 45,
no.9, pp. 1711-1717, September 2000, IEEE Inc.,
Piscataway, 2000

[13] Bartolini G., Pisano A., Usai E., “Digital second-order
sliding mode control for uncertain nonlinear systems”,
Automatica, ISSN 0005-1098, vol. 37, pp. 1371-1377,
2001, Pergamon, 2001

[34] Bartolini G., Punta E., Zolezzi E. “Simplex Method for
Nonlinear Uncertain Sliding Mode Control”, IEEE Trans.
on Automatic Control, vol. 49, n. 6, pp. 922-940, 2004

[35] .Bartolini G., Punta E., Zolezzi E. “Approximability
properties for Second Order Sliding Mode control systems
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”, IEEE Trans. on Automatic Control, vol. 52, n. 10, pp.
1813-1826, 2007

Contenuto schematico del
corso di insegnamento

Obiettivi formativi e risultati
attesi (secondo i descrittori di
Dublino)

- Conoscenza e capacita di comprensione: approfondire la
conoscenza delle proprieta strutturali dei sistemi dinamici lineari
e non lineari attraverso l'uso di strumenti di calcolo e
simulazione dinamica.

- Conoscenza e capacita di comprensione applicate: capacita di
estendere la classe di problemi di controllo rigorosamente
risolvibili

- Autonomia di giudizio: sviluppare la capacita di riconoscere
nei problemi specifici strutture matematiche di problemi
risolubili con i metodi proposti

- Abilita comunicative: capacita di esprimere chiaramente

concetti tecnici.
- Capacita di apprendere: una finalizzazione a fini ingegneristici
di concetti e metodi di natura matematica

Articolazione del corso

Richiami alla teoria del controllo lineare (6 ore di lezione)

Sistemi dinamici. Funzioni di trasferimento e variabili di stato.
Grafi di segnale. Formula di Mason. Realizzazioni canoniche.
Approccio polinomiale alla sintesi.

Sistemi non lineari (6 ore di lezione e 2 ore di esercitazione)

Fenomeni non lineari: cicli limite, caos, esplosione. Stabilita
secondo Lyapunov. Forme canoniche. Trasformazioni.
Linearizzazione mediante feedback.

Controllo adattativo (12 ore di lezione e 4 di esercitazione)

Controllo adattativo model-reference. Sistemi lineari incerti a
stato accessibile. Passivita. Lemma di Barbalat. Condizione di
matching. Sistemi lineari incerti a stato non accessibile con
grado relativo 1. Metodo dell” “augmented error signal“ per
sistemi con grado relativo maggiore di 1. Persistente eccitanza.
Sistemi non lineari. Identificazione parametrica.

Controllo a struttura variabile (18 ore di lezione e 6 di
esercitazione)

Equazioni differenziali a secondo membro discontinuo.
Soluzione alla Filippov. Sliding modes. Controllo equivalente.
Fenomeno del chattering. Controllo di sistemi SISO e MIMO.
Compensazione di disturbi non matching. Sliding modes di
ordine superiore. Eliminazione del chattering. Controllo a
struttura variabile di robot.

Complementi (6 ore di lezione)

. Derivatori ad alto guadagno e derivatori sliding-mode. Unit-
vector control e metodo del simplesso.




Propedeuticita

Equazioni differenziali. Algebra lineare. Trasformate di Fourier
e Laplace. Diagrammi di risposta armonica. Criteri per la
valutazione della stabilita di sistemi dinamici rappresentabili
medianti equazioni differenziali ordinarie a coefficienti costanti.
E consigliato aver superato i seguenti esami:Fisica , Analisi,
Elettrotecnica 1 e 2, Analisi dei sistemi 1, Controlli automatici
1

Anno di corso e semestre

1° anno/ 1° sem.

Testi di riferimento

TESTI CONSIGLIATI

J.J. D’Azzo, C.H. Houpis, Linear control systems analysis &
design — Conventional and modern (3" edition), McGraw-Hill,
1988.

J.-J. E. Slotine, W. Li, Applied nonlinear control, Prentice Hall,
Englewood Cliffs, New Jersey, 1991.

V.l. Utkin Sliding Modes in Control and Optimization,
Springer-Verlag, Berlin, 1992.

Dispense fornite dal docente.

Modalita di erogazione Tradizionale
dell’insegnamento
Modalita di frequenza Obbligatoria

Metodi di valutazione

Prova orale/test facoltativo in itinere

Organizzazione della didattica

60 ore, di cui 48 ore di lezione e 12 ore di esercitazione




