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1. Biografia

« Nato a Firenze il 22 Gennaio 1959.

e Ha conseguito la Laurea in Ingegneria Elettronica in data 16 Aprile 1984 presso 1’Universita
degli Studi di Firenze con 110/110 e lode.

e Nel Maggio 1984 ha conseguito, sempre presso I’Universita di Firenze, 1’abilitazione
all’esercizio della professione di Ingegnere, superando 1’apposito esame di stato.

o Dall’Ottobre 1984 a Gennaio 1986 ha adempiuto agli obblighi militari prestando servizio di
leva come Allievo Ufficiale di Complemento (Ottobre 1984-Dicembre 1984) e successivamente
come S.Ten. di Cpl. del Corpo Tecnico dell’Esercito presso il Servizio Collaudi dello
Stabilimento Militare Materiali Trasmissioni (S.M.M.T.) di Roma (Gennaio 1985-Gennaio
1986).

e Verso la fine del 1985 ¢ risultato vincitore di una borsa del Il Ciclo di Dottorato di Ricerca
(D.d.R.) in Ingegneria dei Sistemi (sede amministrativa: Universita di Bologna; sedi consorziate:
Universita di Firenze e Padova). Da Gennaio 1986 ad Ottobre 1988 ha regolarmente
frequentato i corsi del suddetto D.d.R., di durata triennale, fruendo della borsa di studio e
risultando ammesso all’esame finale.

e Nell’ambito del medesimo D.d.R. ha trascorso un periodo di formazione all’estero (Dicembre
1987-Maggio 1988) presso I’Information Systems Laboratory (ISL) dell’Universita di
Stanford (California, U.S.A.) in qualita di “visiting scholar”.

e In data 8 Settembre 1989, ha conseguito il titolo di “Dottore di Ricerca in Automatica” a Roma
presso il MURST presentando una tesi dal titolo “Architetture VLSI per I’identificazione ricorsiva
ed il controllo adattativo”.

o Dal 28 Settembre 1989 al 5 Maggio 1990 ha prestato servizio presso I’Istituto Tecnico
Commerciale Statale A. Volta di Bagno a Ripoli (FI) tenendo supplenze di Informatica
Industriale ed Elettronica.

e Il 17 Aprile 1990, con D.R. n. 693, ¢ stato nominato vincitore del concorso per Ricercatore
Universitario per il gruppo discipline n. 107 della Facolta di Ingegneria dell’Universita di
Firenze indetto con D.R. n. 1234 del 17 Giugno 1988. A seguito di tale nomina, ha preso servizio
come Ricercatore Universitario della Facolta di Ingegneria di Firenze in data 7 Maggio 1990
afferendo al Dipartimento di Sistemi e Informatica.



e Nel 1992 ¢ risultato vincitore del concorso a posti di Professore Associato per il gruppo n.
1240 (attuale KO4AX-AUTOMATICA). A seguito di tale nomina, in data 1 Novembre 1992 ha
preso servizio presso la Facolta di Ingegneria dell’Universita di Pisa in qualita di Professore
Associato per la disciplina “Teoria dei Sistemi” afferendo al Dipartimento di Sistemi Elettrici ed
Automazione (DSEA).

o Con decorrenza 1 Novembre 1993 ¢é stato trasferito sul posto di ruolo di Ila fascia per la
disciplina “Teoria dei Sistemi” presso la Facolta di Ingegneria dell’Universita di Firenze.
Dalla stessa data afferisce al Dipartimento di Sistemi e Informatica dell’ Ateneo fiorentino.

e Con decorrenza 1 Novembre 1995, ¢ stato confermato nel ruolo di Professore Associato.

2. Attivita didattica

Il Prof. Luigi Chisci ha svolto attivita didattica sia nella Scuola Media Superiore che in ambito
accademico presso le Facolta di Ingegneria delle Universita di Firenze e di Pisa. In particolare ha
svolto i seguenti corsi istituzionali.

e Nell’anno scolastico 1989-90 ha svolto supplenze di Informatica Industriale e di Elettronica
presso I'Istituto (di scuola media superiore) Tecnico Commerciale Statale A. Volta di Bagno a
Ripoli (FI).

e Negli A.A. 1990-91 e 1991-92 (in qualita di Ricercatore Universitario) ha svolto esercitazioni per i
corsi di Teoria dei Sistemi e Controllo dei Sistemi Stocastici (Corso di Laurea in Ingegneria
Elettronica, Facolta di Ingegneria, Universita di Firenze).

e Nell’A.A. 1992-93 ha tenuto il corso di Modellistica e Identificazione per il Corso di Laurea in

Ingegneria Informatica presso I’Universita di Pisa; lo stesso corso € stato svolto per supplenza
nell’A.A. 1993-94.

e Dall’A.A. 1992-93 ad oggi ha tenuto, per supplenza nell’A.A. 1992-93 e per titolarita dall’A.A.
1993-94, il corso di Teoria dei Sistemi (Corsi di Laurea in Ing. Informatica/ delle
Telecomunicazioni/ Elettronica/ per I’ Ambiente ed il Territorio, Universita di Firenze).

o Nell’A.A. 1994-95 ha tenuto per supplenza il corso di Controllo dei Processi per il Diploma
Universitario di Ingegneria Elettronica (Universita di Firenze).

e Dall’A.A. 1995-96 ad oggi ha tenuto per supplenza il corso di Fondamenti di Automatica per i
Diplomi Universitari di Ingegneria Elettronica e Ingegneria dell’Ambiente e delle Risorse
(Universita di Firenze).

Come appare dalla suddetta lista il Prof. Chisci ha assunto in questi anni I’insegnamento di diverse
discipline del settore ING-INF/04 (ex K04X), fra le quali discipline di base (TEORIA DEI SISTEMI
e FONDAMENTI DI AUTOMATICA) e discipline piu avanzate ed applicative (MODELLISTICA E
IDENTIFICAZIONE, CONTROLLO DEI PROCESSI). In tale attivita didattica, il Prof. Chisci ha
maturato esperienze di insegnamento sia nell’ambito dei Corsi di Laurea (Ing. ELETTRONICA,
INFORMATICA, TELECOMUNICAZIONI, AMBIENTE E TERRITORIO) che in quello dei
Diplomi Universitari (Ing. ELETTRONICA, AMBIENTE E RISORSE).

Complessivamente, ad oggi il Prof. Chisci ha tenuto 19 corsi universitari (2 per anno dall’A.A.
1992/93 all’A.A. 2000-2001 ed un corso nel primo sottoperiodo dell’A.A. 2001-2002) di cui 9 per
titolarita e 10 per supplenza, 11 (annualita) nell’ambito di Corsi di Laurea e 8 (semi-annualita)
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nell’ambito di Diplomi Universitari. Per la precisione ha tenuto per 9 volte il corso di Teoria dei
Sistemi e per 2 volte il corso di Modellistica e Identificazione nell’ambito dei Corsi di Laurea; per 1
volta il corso di Controllo dei Processi e per 7 volte il corso di Fondamenti di Automatica nell’ambito
dei Diplomi Universitari.

Fra le altre attivita didattiche istituzionali si segnala quanto segue.

e Negli anni 1994 e 1996 il Prof. Chisci ¢ stato membro della commissione d’esame per
I’abilitazione alla professione di ingegnere presso 1’Universita di Firenze.

e E stato relatore di numerose tesi di laurea in Ingegneria Elettronica e Ingegneria Informatica
riguardanti I’automazione, il controllo dei processi e I’elaborazione dei segnali. Alcune di queste
tesi di laurea sono state svolte in collaborazione con enti esterni; in particolare con la Alenia
S.p.A. di Roma e con il Dipartimento di Sistemi e Circuiti (Dept. of Systems and Circuits)
dell’Universita di Delft, Paesi Bassi, queste ultime nell’ambito del programma di interscambio
ERASMUS/SOCRATES.

e [ stato inoltre tutore universitario, relativamente all’attivita di tirocinio presso aziende esterne, di
vari studenti nell’ambito del Diploma Universitario in Ingegneria Elettronica.

e E stato anche relatore di tesi di laurea di studenti di Universita estere, svolte presso I’Universita
di Firenze nell’ambito del programma di interscambio ERASMUS/SOCRATES. Nell’ambito
dello stesso programma si ¢ fatto promotore di un accordo di interscambio con I’Universita di
Loughborough, Regno Unito.

e Negli anni 1998 e 1999 ¢ stato coordinatore del gruppo di auto-valutazione del Diploma
Universitario in Ingegneria dell’ Ambiente e delle Risorse.

e Nell’ambito del Diploma Universitario in Ingegneria Elettronica e del neo-istituito Corso di
Laurea (di primo livello) in Ingegneria dell’Informazione con sede a Prato, ¢ stato membro della
Commissione di Coordinamento Didattico (Settori Informatica e Automatica); ¢ Delegato
all’Orientamento e al Tutorato ed ¢ Membro della Giunta del Consiglio di Corso di Laurea.

e E’ stato membro del Comitato Tecnico Scientifico del Corso IFTS (Istruzione e Formazione
Tecnica Superiore) per “Tecnici elettronici nei settori del controllo numerico e
dell’automazione industriale” svoltosi nel 2000-2001.

e E’ delegato SOCRATES/ERASMUS per il Corso di Laurea di Ingegneria Informatica.
Per quanto riguarda le attivita didattiche non istituzionali:

e Nel Giugno 1993, all’interno del corso “Modelling and Simulation in Control Systems” tenuto
all’Universita di Lubiana (Slovenia) nell’ambito del progetto TEMPUS JEP “ALIAC” 4208-92
(Active Learning in Automatic Control), ha svolto un ciclo di lezioni sull’argomento “Parametric
Identification”.

e A partire dal 1995, il Prof. Chisci ha dedicato parte del suo tempo alla stesura di un testo di
“Teoria dei Sistemi”. Il testo ¢ suddiviso in due volumi di cui il primo “Sistemi Dinamici. Parte
I: Analisi” ¢ gia stato pubblicato dalla Casa Editrice Pitagora di Bologna (ISBN 88-371-0909-1)
mentre il secondo “Sistemi Dinamici. Parte II: Sintesi” ¢ in fase di stesura.

¢ Nel Febbraio 2001 ha svolto un corso di 30 ore di Principi di Automatica nell’ambito del corso
IFTS * Tecnici elettronici nei settori del controllo numerico e dell’automazione industriale .



3. Attivita scientifica

Dal 7 Maggio 1990 al 31 Ottobre 1992 e dal 1 Novembre 1993 ad oggi, ha afferito al
Dipartimento di Sistemi e Informatica (DSI) dell’Universita di Firenze. Dal 1 Novembre 1992 al
31 Ottobre 1993 ha afferito al Dipartimento di Sistemi Elettrici e Automazione (DSEA)
dell’Universita di Pisa.

Dal 1993 ¢ membro del Collegio dei Docenti del Dottorato di Ricerca in “Ingegneria Informatica
e dell’Automazione” dell’Universita di Firenze. Nell’ambito di questo D.d.R. ha svolto cicli
seminariali su “Algoritmi e Architetture per il Controllo” e nel 1996 ¢ stato relatore della Tesi di
Dottorato di Anna Lombardi (VIII Ciclo) dal titolo “Controllo predittivo vincolato: approccio
nello spazio degli stati” e piu recentemente della Tesi di Dottorato di Paola Falugi (XIV Ciclo,
D.d.R. Ingegneria dei Sistemi, Univ. di Bologna) dal titolo “Polytopic approach to robust model
predictive control”.

Nel Luglio 2001 ha partecipato, in qualita di docente, alla Scuola Nazionale di Dottorato CIRA a
Bertinoro (FO) tenendo un seminario dal titolo “Controllo predittivo di sistemi lineari vincolati
affetti da disturbi” nell’ambito del corso “Controllo predittivo” coordinato dal Prof. Riccardo
Scattolini.

I1 Prof. Chisci ¢ stato membro delle seguenti commissioni:

1994: commissione per I’ammissione al Dottorato di Ricerca in Ingegneria Informatica e
dell’ Automazione (Univ. di Firenze);

1995: commissione nazionale per I’esame finale di Dottorato di Ricerca in Automatica svoltosi a
Roma (con Proff. Maffezzoni e Figalli);

1998-99: commissione scientifica del Dipartimento di Sistemi e Informatica (DSI) dell’Universita
di Firenze;

1999: commissione per I’esame finale del D.d.R. in Ingegneria dei Sistemi (sede amm.va
Bologna; sedi consorziate Firenze, Padova, Siena) con Proff. Bittanti e Beghelli;

2000: commissione per la valutazione comparativa a posti di associato dell’Univ. di Pisa (Ila
tornata 1999) con Proff. Balestrino, Bartolini, Tomei e Vicino;

2001: commissione per la valutazione comparativa a 1 posto di ricercatore dell’Univ. di Bologna
( IMatornata 2000), con Proff. Bonivento e Garulli.

In questi anni ha svolto intensa attivita di revisore per numerose riviste internazionali nel settore
dell’automatica ed in settori affini fra le quali:

IEEE Transactions on Automatic Control

e Automatica



o |EEE Transactions on Circuits and Systems

e |EEE Transactions on Signal Processing

e International Journal of Control

e European Journal of Control

e |EE Proceedings - Control Theory and Applications

¢ International Journal of Adaptive Control and Signal Processing
e Systems Science

e Electronic Letters

e Journal of Process Control

Inoltre ha revisionato numerosi lavori per conferenze internazionali fra le quali:
IEEE Conference on Control and Decision (CDC)

American Control Conference (ACC)

European Control Conference (ECC)
IFAC World Congress

e Nel 1998 ¢ stato membro del Comitato Internazionale di Programma della conferenza “3" IEEE
European Workshop on Computer-Intensive Methods in Control and Data Processing” tenutosi a
Praga (Rep. Ceca).

e Inoltre ha prestato la sua opera per la revisione di alcuni volumi della casa editrice Wiley & Sons.

e Dal 1 Gennaio 2002 ¢ Associate Editor del CEB (Conference Editorial Board) della IEEE
Control Systems Society.

L’attivita di ricerca svolta ha prevalentemente riguardato 1 seguenti tre temi:
1. Algoritmi e architetture per il controllo e I’elaborazione di segnali
2. Stima, filtraggio e identificazione
3. Controllo predittivo

E stata effettuata prevalentemente in collaborazione con docenti, borsisti e dottorandi del DSI; vi
sono state anche collaborazioni con ricercatori dell’Universita di Stanford, U.S.A., (Thomas Kailath,
Hanoch Lev-Ari e Dirk Slock), con ricercatori della Alenia S.p.a., Roma, (Alfonso Farina e Luca
Timmoneri) e con Anthony Rossiter dell’Universita di Loughborough, Regno Unito. Le ricerche sono
state finanziate con dotazioni d’ateneo (ex. MURST 60%):

e “Algoritmi ed architetture per il controllo di sistemi e 1’elaborazione di segnali” (1994-1995),
e “Algoritmi per il controllo predittivo” (1996-2001);
Fondi di progetti nazionali MURST



“Metodologie e dispositivi per I’identificazione, il controllo e I’elaborazione di segnali nei sistemi
dinamici” (1986-1987),

“Identificazione di Modelli, Controllo di Sistemi, Elaborazione di Segnali” (1988-1997),
“Identificazione e Controllo di Sistemi Industriali” (1999-2000);

“Rivelazione e diagnosi di malfunzionamenti, supervisione e riconfigurazione del controllo nei
processi di automazione industriale ” (2001-2002)

fondi di progetti CNR:

“Algoritmi per I’identificazione e il controllo robusto di sistemi incerti” (1996-1997).

11 Prof. Chisci ha collaborato attivamente alla preparazione e all’organizzazione dei Progetti di Ricerca
sopra menzionati, alla stesura delle varie relazioni intermedie e finali, ed ¢ intervenuto con assiduita alle
varie riunioni di coordinamento presentando in tali sede i risultati conseguiti.

L attivita scientifica ¢ documentata dalle oltre 70 pubblicazioni (di cui 28 su riviste internazionali, 47
su volumi o atti di congressi a carattere internazionale) riportate nel successivo elenco delle
pubblicazioni.

Di seguito si riporta una breve descrizione dell’attivita svolta per ciascuno dei temi suindicati.

Tema 1 - Algoritmi e architetture per il controllo e I’elaborazione dei segnali

Le moderne e piu sofisticate tecniche di controllo e di filtraggio digitale richiedono spesso un elevato
onere computazionale che ne limita I’applicabilita ai casi in cui la frequenza di campionamento
richiesta non sia eccessivamente elevata.

Questa attivita di ricerca, iniziata nel 1986 nell’ambito del D.d.R. e tuttora in corso, ha come
obiettivo lo studio e lo sviluppo di algoritmi veloci e/o architetture parallele per il controllo digitale e
I’elaborazione digitale di segnali che possano operare ad elevate frequenze di campionamento.

In particolare, nell’ambito di questo tema, sono stati forniti contributi nelle seguenti direzioni.

1.

Sono state proposte architetture parallele per la stima ricorsiva ai minimi quadrati
[1,60,3,6,19] con applicazioni al controllo adattativo ad auto-sintonia [3,6], all’identificazione ed
al filtraggio adattativo di segnali radar [19]. Il lavoro [19] ¢ stato effettuato in collaborazione con
ricercatori della Alenia e promette interessanti sviluppi in campo aerospaziale. Il lavoro [6] ¢ in
collaborazione con ricercatori dell’Universita di Stanford.

. Sono state proposte architetture parallele per la sintesi di leggi di controllo lineare-quadratico

con applicazioni al controllo adattativo di tipo predittivo [3,5,16,31]. Il principale risultato di
questa indagine consiste nell’aver mostrato come, facendo uso di architetture parallele per il
controllore e lo stimatore, sia possibile, in linea di principio, realizzare controllori capaci di
operare ad una frequenza di campionamento indipendente dall’ordine dell’impianto da controllare.

. Sono stati sviluppati algoritmi veloci, cioé di complessita lineare anziché quadratica nell’ordine

del modello da stimare, per la stima ricorsiva ai minimi quadrati [2,8]. Questi algoritmi sono
applicabili nel caso in cui il regressore sia costituito da campioni ritardati dello stesso segnale,
eventualmente vettoriale, situazione che si verifica in molte applicazioni della stima ai minimi
quadrati (filtraggio adattativo temporale, identificazione di sistemi dinamici, etc.). Questo lavoro €
stato svolto in collaborazione con ricercatori dell’Universita di Stanford.



4. Sono stati proposti algoritmi veloci e numericamente robusti per la sintesi di controllori
predittivi lineari [51,14,16,23]. Tali algoritmi hanno complessita computazionale proporzionale a
Nn, dove N ¢ I’orizzonte di controllo e n 1’ordine del modello, e possono essere implementati su
reti lineari di processori con tempo di calcolo proporzionale a N. In tal senso essi offrono
promettenti soluzioni per applicazioni di controllo adattativo predittivo a processi con dinamiche
veloci.

5. Piu recentemente 1’attenzione ¢ stata rivolta ad algoritmi veloci per la sintesi di controllori
predittivi vincolati. In questo caso il controllore predittivo risulta ovviamente nonlineare ed ¢
implicitamente definito dalla soluzione di un problema di programmazione nonlineare. E stato
preso in esame il caso di sistemi lineari, vincoli di disuguaglianza lineari e indice di prestazione
quadratico che porta alla soluzione di un problema di programmazione quadratica di struttura
molto particolare, dovuta alla natura dinamica del problema. In questo ambito sono state proposte
alcune tecniche computazionalmente vantaggiose basate sul metodo dei vincoli attivi
[24,36,39,67] e sul metodo dei minimi quadrati pesati misti [21,64]. Una rassegna comparativa
delle varie metodologie di calcolo ¢ presentata in [74].

Tema 2 - Stima, filtraggio e identificazione
In questo ambito sono state investigate le seguenti problematiche specifiche.

1. Approccio polinomiale alla soluzione di problemi di stima ottima - Questa ricerca, di carattere
prettamente metodologico, ha avuto come scopo quello di formulare e risolvere problemi classici
di stima “a minimo errore quadratico medio” per sistemi e/o segnali stazionari descritti da
rappresentazioni matriciali fratte. L’approccio risolutivo risultante, denominato in letteratura
“approccio polinomiale”, si basa sulla soluzione di alcune equazioni polinomiali, in particolare
un’equazione di fattorizzazione spettrale ed equazioni diofantee. Tale approccio ¢ stato
confrontato con quello piu tradizionale, nello spazio degli stati, basato sulla soluzione di una
equazione algebrica di Riccati. Piu specificamente in [4] ¢ studiata la soluzione del problema di
deconvoluzione scalare; in [7] viene considerata la soluzione polinomiale del problema classico di
filtraggio alla Kalman stazionario ed in [13] ¢ preso in esame il problema di deconvoluzione
multivariabile evidenziando la dualita di tale problema con quello di regolazione LQG.

2. Filtraggio ricorsivo di sistemi singolari - In [9] viene proposto un approccio innovativo al
filtraggio ricorsivo alla Kalman di sistemi singolari. Vengono considerate arbitrarie singolarita,
anche tempo-varianti, sia delle matrici di covarianza che del descrittore. La tecnica algoritmica
proposta, basata su fattorizzazioni di matrici, risulta particolarmente conveniente dal punto di vista
computazionale ed estremamente robusta dal punto di vista numerico, oltre a permettere la stima
dello stato di sistemi dinamici lineari del tutto generali.

3. Stima “set-membership” - Per stima ‘“set-membership” si intende la stima dell’insieme di
appartenenza della variabile che si vuole stimare ed ¢ usualmente abbinata con ipotesi di tipo
deterministico su disturbi e/o errori di misura. L attivita di ricerca in questo contesto ha riguardato
la stima ricorsiva sia dei parametri che dello stato di un sistema dinamico lineare tempo-discreto.
In particolare, I’approccio intrapreso ¢ basato sull’approssimazione con “parallelotopi”
(generalizzazione nello spazio n-dimensionale dei parallelogrammi nello spazio bi-dimensionale)
del suddetto insieme di appartenenza. In [18] ¢ stato proposto un algoritmo per la stima ricorsiva
“set-membership” dello stato basato sull’approssimazione con parallelotopi. In [57] sono state
studiate le proprieta asintotiche di algoritmi set-membership parallelotopici per la stima dei



parametri. In [22], sempre relativamente alla stima parametrica set-membership con parallelotopi,
sono state proposte delle migliori strategie di approssimazione ricorsiva.

Algoritmi di identificazione ricorsiva - Un ulteriore contributo [10] ha riguardato la proposta di
un algoritmo originale per la stima ricorsiva di parametri di modelli stocastici ARMAX e la
relativa analisi di convergenza.

Tema 3 - Controllo predittivo

I controllo predittivo, detto anche “ad orizzonte recessivo” ha costituito e tuttora costituisce una
metodologia molto efficace per la sintesi di leggi di controllo a retroazione sia nell’ambito del
controllo adattativo che per il controllo di sistemi vincolati. Questa efficacia ¢ peraltro testimoniata
dalle numerose applicazioni industriali dei controllori predittivi.

L’attivita di ricerca in questo contesto ha riguardato i seguenti temi specifici.

1.

Controllo predittivo adattativo - Contributi in questa direzione sono presentati in [12,33] dove
sono prese in esame tecniche sia di tipo implicito che di tipo indiretto.

. Stabilita di controllori predittivi - Il problema della stabilita dei controllori predittivi ¢ stato

ampiamente trattato in letteratura nell’ultimo decennio e la teoria ¢ oramai ben consolidata. Un
contributo in questo senso ¢ stato fornito in [15] dove sono presentate condizioni meno restrittive
sulle proprieta stabilizzanti di certi controllori predittivi.

. Controllo predittivo stocastico - Contributi in questa direzione sono presentati in [11] e [20]

dove, relativamente al controllo predittivo stabilizzante, si considerano modelli CARMA e,
rispettivamente, di Gauss-Markov per la predizione.

Controllo predittivo di sistemi vincolati - Sviluppi piu recenti sul controllo predittivo hanno
riguardato il controllo di sistemi vincolati. E ben noto infatti che il controllo predittivo costituisce
una efficace metodologia per la sintesi in linea di leggi di controllo nonlineare che tengano conto
in modo integrato di vincoli sulle variabili di processo e prestazioni. L’attivita di ricerca in questo
ambito ha riguardato, oltre agli aspetti computazionali (vedi tema 1), problematiche relative alla
stabilita ed alla robustezza rispetto a disturbi e/o incertezze di modello. In [17] ¢ stata sviluppata
ed analizzata una tecnica di controllo predittivo “dual-mode” per sistemi tempo-discreti. Il
controllo predittivo ‘“dual-mode” si basa sulla commutazione fra un controllore predittivo
nonlineare ed un controllore lineare localmente stabilizzante, il quale viene attivato in prossimita
dell’equilibrio desiderato. Per la tecnica proposta ¢ stato dimostrato un risultato di stabilita
garantita in condizioni nominali (assenza di disturbi e incertezze di modello). Attivita successiva ¢
stata incentrata su tecniche di robustificazione di controllori predittivi vincolati rispetto a disturbi
e/o dinamiche non modellate [63,38,65,66]. Recentemente, il ricorso a tecniche basate sugli
insiemi invarianti robusti ha permesso di conseguire risultati che sembrano promettenti sia da un
punto di vista teorico che da quello pratico [25-28,38,66,68,69-71]. In particolare, in [25] e [26] &
stato affrontato il problema di regolazione a zero dello stato in presenza di disturbi limitati e
vincoli sull’ingresso e/o sullo stato, proponendo due soluzioni diverse basate rispettivamente sulla
restrizione dei vincoli e sull’inserimento di un vincolo di invarianza aggiuntivo. In [27] ¢ stato
affrontato il problema in presenza di informazione incompleta sullo stato proponendo di
combinare il controllore predittivo proposto in [25] con un osservatore set-membership. Per
alleviare il carico computazionale sono state anche presentate soluzioni piu semplici che
garantiscono le stesse proprieta di stabilita senza ricorrere all’osservatore set-membership. In [69]
¢ stato considerato il problema dell’inseguimento di un riferimento costante a tratti. Infine, [28],
[70] e [71] riguardano il controllo predittivo robusto in presenza di incertezze di modello
adottando una rappresentazione dell’incertezza di tipo politopico e facendo ricorso al calcolo
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fuori-linea di insiemi invarianti robusti per sistemi politopici. I risultati conseguiti con I’approccio
proposto hanno dato interessanti riscontri applicativi [73,75] sebbene 1’aspetto computazionale di
questo approccio sia molto critico e richieda ulteriore investigazione.
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