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Abstract

A current trend in the design of control systems consists of replacing classic techniques
of gain-scheduling (where the switching mechanism is open-loop) with switching
supervisory logic schemes based on actual experimental data (and, hence, of closed-loop
nature). Such a replacement can yield dramatic improvements in performance, reliability
and safety, particularly in the presence of model uncertainties or constraints.

Two different exemplifications of switching supervisory control will be presented: One
concerning regulation under control saturation constraints; and, the second, unfalsified

adaptive control of unknown dynamic systems.




Combinando nei sistemi di controllo logiche di supervisione con elementi di Al si
Sono conseguiti obiettivi rimasti a lungo privi di soluzioni concettualmente

soddisfacenti.

Es. CONTROLLO ADATTATIVO: Dato un sistema dinamico incerto (impianto)
P individuare da soli dati di I/O di P un'unita di controlio C che posta in
retroazione con P consenta di assicurare al sistema di controllo risultante

prestazioni soddisfacenti.

Un obiettivo questo era venuto ad emergere per impianti P incogniti alla fine
degli anni 60 culminando anche in qualche disastroso esperimento di volo.

Dall'inizio degli anni 70 un obiettivo piu realistico (per impianti con incertezze
circoscritte) era stato riavviato con intensita e significativi successi consistenti
principalmente in rigorosi risultati analitici. Anche esso, tuttavia, all'inizio degli
anni 80 era culminato in incertezze e disillusioni a fronte della scoperta di
contro-esempi che ne denunciavano I'assenza di robustezza delle soluzioni

raggiunte.

La successiva involuzione della ricerca accademica & andata mediamente
manifestandosi con forme sempre pili astratte di analisi subordinate ad ipotesi
spesso irrealistiche o almeno non verificabili.

Avvertenza - Non si intende rivendicare una sicura praticita applicativa di quanto
sara esposto, ma piuttosto il valore di risposta "concettualmente definitiva" in
grado di stimolare necessari ulteriori approfondimenti per concrete applicazioni.
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‘ Switching horizon predictive control: Example 1
1

control > X1(t) ! > X5(t) = y(t)
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Caso Tempo-Invariante (v cost., N = 16)
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Caso Tempo-Variante (N = 16, A\ = 0.995)
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Caso Tempo-Variante (N = 16, A = 0.95)
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