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ERRATA CORRIGE
0%z(t, z 0%z(t, z
b b
z= f(2(t),u(t),t) 2(t) = f(=(t), u(t),t)
T2 Toz
W™ (to,t1,20) W~ (to, t1,21)
IxX—=X IxU—-X
SINCrono asincrono
Wi (=) 2 W (2) WH(z) 2 W (2)
la (2.24) la (2.25)
£ (u(),u0)) £ (u(),40))
iniziale finale
2(t)=d(t, t0) z(to)+. .. 2(t) =B(t,to) z(to) + ...
I’ t-esima riga I’ t-esima colonna
®(to + (1+1)7,7) P (to + (1+1)T,t0 +i7)
differenziale alle differenze
m; X n matrici matrici m; X n
(n=1)! \nom, (n=1)! yn-m,
(n—mp)! ™ (n—m)!™*
(n—1)! AP (n—1)! A

(mp—1) (n—mp)! ™ (m;— 1)1 (n—m)1™

= H (Aj = Ay)mams _ H (A, = Ag)mim

1<i<j<n 1<i<j<h
detQ(s)=1odetQ(z)=1 det Q(s)=0 0 det Q(z)=0
razionale strettamente propria  razionale propria
Cagg(SI-A)B Cagg(sI—A)B

p(t) = AT p(t) , p(t) = AT(t) p(t) ,

u(t) = BT p(t) , u(t) = BT(t) p(t) ,

yi(t1) e1(t1)

della risposta forzata del moto forzato

V(-), la funzione di Liapunov V (-}, la funzione di Liapunov
calcolata lungo la traiettoria, & calcolata lungo la traiettoria, &

nondecrescente, noncrescente,
V

h:= mf - (2) h:= inf _V(:c)

zev(k) V(z) z€0(0,0) V(z)

z#0 T£D

VeeD Vze 0(0,p), #0
[6z1(t)]] < an e [[Su()|| < an, |5zi(to)ll < an e [|6u()]] < an,
t>tg, con « reale con « reale

@(t,7) B(r)dr o(t,7) B(r) u(r)dr
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r13~
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rb—

rH-
rb5—

rls
r22
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6
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15
rl4
rll
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rl5
rlo
r8
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rl
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r9—
r2
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r4—

r9—
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fig.

()] = ¢ () / o(t,7)
B(r) dr|

se e solose e 0 =0

L KT A
o k(TR AR

In relazione

bl

>

matrice [ X, I,]

all’ azione forzante f € R™ ap-
palono

e che sia z(t)c L
YT ftt” z(r)dr =
Q = [CT|ATCT) ...

controllabile.

fod eA't BI:Cv2 eAzzt B2
T 1= .. P,
o((B]...

ripetuti.

R, (0) =45 R} (0)

min V(A4,C,D)

Algoritmo 6.1.1
Algoritmo 6.1.2

& 1l minimo

Pp=KnJp

non assegnabili dell’ invariante
controllato in (A4,Ct) S+.
stabile

F=F'T

+Cf0t eAt =) u(r) dr
im(Yy B) C ker Py

im[Ty Ty =P

AV, ... €V, +B

AVYy ... TV +B
Anu+KE, A +KE;

il problema del regolatore am-
mette soluzione solo se

Iy = 1712

sono soddisfatte

vl = llc / o(t,7)
B(r)u(r) dr + D(t) u(t)]

se e solose € 0 <0

Lt (S)are

B (E) AT

con £;:=mj;—1(3=1,...,h).
In relazione
matrice [X, I,,]

all’ azione forzante f e R"™ e lo
stato z all’uscita y appaiono

e chesiaz(tg)eLez(t)el
yT f:o z(r)dr =
QT = [CT|ATCT| ...

osservabile.
C'eA't B'=C} et B
T—l —_ PT

Api—1—Ap;, con Ap;:=p([B] ...
ripetuti nel polinomio minimo.
R7(0)=A7" RF(0)

min S(A,C,D)

Algoritmo 6.1.2

Algoritmo 6.1.1

& il massimo

QD =K + Jg

non assegnabili di §+, invarian-
te controllato in (AT,C').

stabilizzabile
F=FT7T"1

+C fot eAt=7) Bu(r) dr
im(Yy B) =ker Py

im[Ty Ty Ty|= P

A"V ... CW+8
A"V, ... C V4B
An+BiKE, Az +BKE;

in ogni soluzione del problema
del regolatore

X2 = Ing
in genere sono soddisfatte

eliminare il ramo centrale



Correzioni a: Teoria det Sistemi e del Controllo - Ed. 1989 - &

pag.a.20, r11
pag.a.20, r13

pag.a.20, 16~
pag.a.2l, r3™
pag.a.22, rl

pag.a.28, r17

pag.a.39, r9~
pag.a.46, r4
pag.a.48, r2”
pag.a.52, r9

pag.a.52, rll

pag.a.69, r10~
pag.a.72, r7

pag.a.75, r20

pag.a.81, rl
pag.a.90, r16
pag.a.90, r19

pag.a.92, r11~
pag.a.94, r13
pag.a.95, r1™
pag.a.100, r8~

pag.a.106, r15,

pag.a.113, r20,
pag.a.113, r127,
pag.a.115, 197,
pag.a.116, r3™

pag.a.117, r7

vettoriale su 7"

&Pz o d'x dz _
LEr6 LT 114 <0
Ve,ycV
(z—z1)=(y—v1)
Z=X®Y

sottolnsieme

pn(z)=Az
XoXxt={0}
rekerA, ycimAT

Poiché z; e

h
E a,’j A,‘ T,
=1

poiché A & hermitiana

negativa

n
Izllz =y /) =

1—1
vi & un punto X
arzy(t)+. .t anza(t)
ar1z1(to)+. . . +anzn(to)

/t A(r) ®(r,to) dr

to
tale che ©(i) := &(i, k) & non-
singolare per ogni 1
m!(X;)=... = m{m=1)())
b,ced

PLIS Y.

welk)=21 21

o(k)=%—x
le colonne ¢ e k
i— i1 000 n)
BX=PQAX=PAN=0

reall nxn, i cul

a;=—(1/{)tr(A B; 1)

vettoriale su 7

3 2
dzi6d2 41192 6=0

dt® dt dt
Vr,yelX
(z—21)=—(y—v1)
Z=X+Y

sottoinsieme chiuso rispetto alle
operazioni +,MN

p1(z) = A(z)
Xnx+={o}
zcimAT, yckerA

Poiché z; ¢

h
E Qq g A I,
1=1

poiché A & hermitiana

positiva

z]l> =y /Z |z

vi & un punto di X
ar1p1(t)+.. . tanea(t)
algol(to)+.. .+Oln(pn(to)

/t A(r) ®;_1(r, to) dr

to
tale che ©(7):=®(k, j) sia non-
singolare per ogni j
m’(/\l-) =...= m(m‘“l)()\i) =0
2, 3e 4

AF - AE
wo(k) =3 —x7

le colonne 1 e ¢
oot=1ik1, 000 m)
BX=PAQX=PAN=0

reali nxn. Dalla (G.6) risul-

ta che I’inversa di A/—- A & una
matrice n X n, 1 cul

aip1=—(1/(1+1)) tr(A By)

(Questo “errata-corrige” ¢ in distribuzione gratuita presso la portineria del Diparti-

mento di Elettronica, Informatica e Sistemistica.)



