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svolto in precedenza attivita di ricerca presso BR8Ili Cavi
Milano(1987-88), e come ricercatore del SSD ING/Npressq
il DIEE dal Settembre 1994. Il principale ambito idteresse
scientifico € quello del controllo a struttura \adniie mediante
sliding modes, in cui ha contribuito con algoritdii controllo
originali. La attivita di ricerca comprende le appkioni del
controllo e dellosservazione robusti a sistemi nlameari
incerti.
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Contenuto schematico del corso | Modellistica dei sistemi dinamici ed elementi diri@ dei grafi.
di insegnamento Rappresentazione di sistemi MIMO e forme canoni€réeri
per l'analisi di sistemi dinamici lineari e non dari.
Controllabilita ed osservabilitd. Retroazione debBtato ed
osservatore di Luemberger. Controllo LQR. Cenncatitrollo
non lineare.

Obiettivi formativi e risultati Vedi regolamento
attesi (secondo i descrittori di




Dublino)

Articolazione del corso

Introduzione e rappresentazione di sistemi dinamic(8 ore di
lezione 2 di esercitazione)

Presentazione del corso. Fenomeni energetici nsiersi
dinamici. Analogie tra sistemi elettrici, meccanitermici ed
idraulici. Grafi lineari e loro utilizzo per la kd#azione dellg
dinamica dei sistemi.

Analisi_dei _sistemi_dinamici _lineari (16 ore di lezione e 4 di
esercitazione)

Variabili di stato ed energia interna del sistentarme
canoniche e trasformazioni invarianti. Matrice hsmte e
trasformata di Laplace della risposta libera e dazdi un
sistema. Matrice di transizione dello stato e suepiieta.
Teorema di Caley-Hamilton (enunciato) e svilupp&ylvester
della matrice di transizione dello stato. Matri¢eahtrollabilita
e valutazione della proprieta anche con metodi logpa sui
grafi. Matrice di osservabilita. Procedure di diaglizzazione ¢
matrice modale. Matrice di Vandermonde. Forma diddo.
Stabilita dei modi del sistema ed autovalori defiatrice A
della dinamica dello stato.

Analisi dei sistemi dinamici non lineari (12 ore di lezione e 2
di esercitazione)

Linearizzazione locale ed a tratti e stabilita lecaStati di
equilibrio stabile e traiettorie stabili in sistemon lineari.
Stabilita asintotica ed esponenziale di un puntegliilibrio.
Analisi di stabilita del punto di equilibrio mediani metodi di
Lyapunov. Metodo diretto di Lyapunov ed equazione
Lyapunov per sistemi lineari stazionari. Criteri idstabilita.
Insiemi invarianti e Teorema di La Salle. Stabilda sistemi
tempo varianti (cenni). Stabilita assoluta: cri@iriPopov e de
cerchio. Cicli limite ed funzione descrittiva.

Controllo mediante retroazione dello stato in sistai lineari
(6 oredi lezione e 2 di esercitazione)

Scomposizione canonica di Kalman. Trasformazionéorma
compagna controllabile per sistemi SISO. Forma o#ad
generalizzata per sistemi MIMO. Asseghamento padiante
retroazione dello stato. Osservatore di Luenberdeasfor-
mazione in forma compagna osservabile ed assegmarden
poli dell'osservatore. Principio di separazionentollo LQR.

Controllo_dei_sistemi_non_lineari (6 ore di lezione e 2 di
esercitazione)

Grado relativo, dinamica ingresso-uscita ed intekiaearizza-
zione mediante retroazione dello stato. Controlbusto
mediante sliding modes

D

Propedeuticita

Requisiti curricolari indicati nell'ordinamento ditico ed in

particolare: calcolo differenziale ed integrale uma e piu




variabili; equazioni differenziali ordinarie; algabed analis
vettoriale; matrici, sistemi di equazioni lineaaytovalori ed
autovettori; trasformate di Laplace e Fourier; coemze d
fisica generale; analisi e controllo in retroaziohe sistemi
dinamici lineari.

Anno di corso e semestre

1° anno, 1° semestre

Testi di riferimento

Alessandro GIUA, Carla SEATZU, Analisi dei sistemi
dinamici-22 edizione, Springer-Verlag Italia, Ml@r2009.

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

Attivita di supporto alla didattica
(tutoraggio)

Da compilare a cura della Presidenza

Modalita di erogazione
dell'insegnamento

Lezione frontale ed esercitazioni assistite.

Sede

Aula B1, c/o Dipartimento Ingegneria Elettrica ddtEonica

Modalita di frequenza

Facoltativa

Metodi di valutazione

Prova orale

Dati statistici

Dati da inserire in futuro quando saranno disponibili

Calendario prove d’esame

https://webstudenti.unica.it/esse3/ListaAppelliOfferta.do;j
sessionid=5BB9895F4434F3A7ACF11F5CE763DD3F

Organizzazione della didattica

Lezioni frontali per un totale di 48 ore ed eseibni assistite
per un totale di 12 ore. Studio individuale o agsiper ulteriori
100 ore.




