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e Motivazione del corso: apprendere nozioni fondamen-

tali per il progetto di un sistema di controllo per un sistema
MIMO (Multi-Input Multi-Output).

e Principali argomenti trattati:

— Concetto di “stato” di un sistema
— Trasformazioni nello spazio degli stati
— Analisi modale
— Analisi della stabilita (lineare e non lineare)
— Controllabilita e raggiungibilita
— Osservabilita e ricostruibilita
— Sintesi del regolatore
— Sistemi a segnali campionati
— Sistemi interconnessi
— Teoria della realizzazione
e Sintesi di un controllore MIMO.
— Descrizione del sistema fisico mediante modelli matema-
ticl.
— Analisi del modello matematico.

— Progetto di un controllore in retroazione stato—ingresso
del sistema.

— QOsservazione dello stato del sistema.

— Realizzazione di un sistema di controllo mediante siste-
Ml a MICTOProcessore.



Progetto di un sistema di controllo.

e Analisi delle specifiche:

— Specifiche tecnologiche. (Costo, sicurezza e “fault tole-
rance” ).

— Specifiche sulle prestazioni del controllo. (Tempo di sa-
lita, tempo di assestamento, margine di stabilita, ecc.).

e Progetto dell’algoritmo di controllo

— Analisi del sistema ed identificazione di un modello.
— Simulazioni per verificare la bonta del modello.

— Progetto del controllore basata sul modello e
sulle specifiche dinamiche.

— Simulazioni per verificare la bonta del controllore. Ve-
rifica delle specifiche.

e Realizzazione fisica del sistema di controllo.

— Scelta dei componenti.

* Sensori.
* Attuatori.

+ Hardware di sistema (processore, convertitori di se-
gnale, porte di comunicazione)

x Sistemi di interfaccia con l'operatore.
— Stesura del software.

— Collaudo ed assistenza.



