Sistemi Dinamici     
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Un sistema dinamico S è costituito da un’ottupla di oggetti (T,U,(,Y,(,X,(, φ), ovvero:

· Un insieme ordinato T, detto insieme dei tempi;

· Un insieme U, detto insieme degli ingressi;

· Un insieme Ω di funzioni u : T -> U, detto insieme delle funzioni ammissibili in ingresso;

· Un insieme Y, detto insieme delle uscite;

· Un insieme Γ di funzioni u : T -> Y, detto insieme delle funzioni ammissibili in uscita;

· Un insieme X detto insieme degli stati (o, in meccanica, spazio delle fasi);
· Una funzione ( : TxXxU -> Y, detta funzione di uscita;

· Una funzione φ : TxTxXx( -> X, detta funzione di transizione di stato che soddisfa le seguenti proprietà: 

· φt,(,x,u) è definita almeno [image: image2.png]Vi > T




· consistenza: [image: image3.png]w(n,rz,ul-))=1z, vVt e T,Vre X,YVu(-) € Q;




· composizione:[image: image4.png]w(t,r,z,u()) =t t,e(ty,m,z,u(-)),ul-))



con [image: image5.png]



· causalità: dati due ingressi ammissibili u1, u2, identici nell'intervallo [τ, t) di T, si ha che φ(t,(,x,u1) =  φ(t,(,x,u2)
Vengono detti sistemi dinamici tempocontinui (o, più semplicemente, sistemi continui) i sistemi dinamici in cui [image: image6.png]


  e sistemi dinamici tempodiscreti (sistemi discreti) i sistemi dinamici in cui [image: image7.png]


 oppure  [image: image8.png]


. Un sistema discreto per cui X è un insieme finito è detto automa cellulare.

Un sistema dinamico in cui la funzione di uscita non dipende dall’ingresso si dice proprio, altrimenti improprio.
Un sistema dinamico in cui la funzione di uscita dipende solo dall’ingresso si dice senza memoria o, anche, statico.
Un sistema dinamico senza ingressi ed uscite è detto chiuso o autonomo.
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