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Presentazione

Questo testo ¢ diviso in due parti. La Parte I tratta della teoria classica dei sistemi
dinamici a stati continui, sia lineari che non lineari, partendo dalla costruzione dei
modelli, per arrivare al progetto dei regolatori dinamici in variabili di stato, passando
per 'analisi delle caratteristiche strutturali dei sistemi (stabilita, raggiungibilita, etc.).
L’esposizione segue 'impianto tradizionale della materia, cosi come essa ¢é solitamente
trattata in moduli di insegnamento classici quali Teoria dei Sistemi o Fondamenti di
Automatica. Particolare enfasi & data allo studio delle proprieta specifiche dei sistemi
lineari e tempo invarianti. I contenuti della Parte I sono propedeutici agli insegnamen-
ti dei moduli denominati genericamente Controlli Automatici, che hanno invece per
obiettivo principale il progetto di sistemi di controllo, tipicamente tramite tecniche ba-
sate sulla sintesi in frequenza. Questi argomenti sono trattati ad esempio nel testo [4],
che si suggerisce come complemento alla presente esposizione.

La Parte II tratta invece argomenti meno “ortodossi” nella Automatica classica, ma
di grande utilita per la comprensione dei modelli di base della moderna automazione
dei processi industriali e produttivi. In questa parte si introducono i sistemi ad eventi
discreti e le tecniche di base per la loro simulazione e per ’analisi delle prestazioni. Si
studiano particolari modelli stocastici detti catene di Markov, e si forniscono le nozioni
introduttive generali per lo studio della teoria delle code.

Il testo é strutturato in modo da consentire un impiego sia in corsi di tipo specialisti-
co, che richiedono approfondimenti ed aperture verso concetti di natura piu avanzata,
sia in corsi di primo livello, dove occorre invece concentrarsi sui concetti essenziali della
materia. A tal fine é stata introdotta una semplice notazione per contrassegnare quelle
parti che richiedono uno sforzo di comprensione maggiore, o che introducono concet-
ti avanzati o approfondimenti, o ancora che contengono dettagli tecnici (ad esempio
dimostrazioni) che non sono strettamente necessari per la comprensione della linea ge-
nerale del discorso. Queste parti sono contrassegnate dal simbolo # posto all’inizio dei
relativi paragrafi. Nello stesso spirito, sono stati contrassegnati con il simbolo O quei
risultati che si ritengono fondamentali e sui quali il lettore é invitato a soffermarsi con
particolare attenzione.
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VIII Presentazione

Nota alla seconda Edizione

Questa seconda edizione del testo presenta numerosi miglioramenti ed estensioni ri-
spetto all’edizione precedente. Molti errori sono stati corretti grazie alle segnalazioni
di colleghi e studenti. I capitoli 14 (sui sistemi a dati campionati) e 19 (sull’analisi
statistica dei dati di simulazione) sono inediti, mentre i capitoli 16 e 17 (sulle catene di
Markov) sono stati modificati in maniera sostanziale rispetto alla precedente edizione.
Le sezioni 13.3 (sulla parametrizzazione dei controllori stabilizzanti) e 18.7 (sulle reti
chiuse di code) siono state aggiunte, e diversi paragrafi sono stati rieditati.

Ringrazio vivamente tutti i colleghi che hanno fornito utili suggerimenti e che hanno
“testato il testo” sul campo; tra questi ringrazio in particolare Basilio Bona, Fabrizio
Dabbene, Marina Indri e Michele Taragna.

Ringrazio anticipatamente anche tutti coloro che volessero segnalarmi gli inevitabili
errori o imprecisioni ancora presenti nel testo, inviando un messaggio e-mail all’indirizzo
giuseppe.calafiore@polito.it.

A questo testo é dedicata una pagina web raggiungibile all’indirizzo:
http://staff.polito.it/giuseppe.calafiore/ELAUT2/elaut.htm

Questa pagina contiene varie informazioni e aggiornamenti relativi al testo, un errata
corrige, nonché tutti i files Matlab e Simulink appositamente sviluppati e menzionati
nel testo.

G.C.
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