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SISTEMI DIMAMICI 
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),,( ηϕX  rappresentazione esplicita ingresso-stato-uscita (i-s-u) del sistema 
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),,( ηϕX  rappresentazione esplicita ingresso-stato-uscita (i-s-u) del sistema 
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),,( ηfX  rappresentazione implicita ingresso-stato-uscita (i-s-u) del sistema 
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),,( ηfX  rappresentazione implicita ingresso-stato-uscita (i-s-u) del sistema 

 
( ))(),.......,1(),(),1(),.......,1(),(,)( kukukukykykykgky +−−−+−−= νννν    

rappresentazione implicita ingresso-uscita  (i-s) del sistema 
 

( ))(),.......,(),(),(,),........(),(,)( )1()()2()1()( tutututytytytgty −−−= ννννν  
rappresentazione  implicita ingresso-uscita  (i-s) del sistema 
 

),,,()( 00 uxttty γ= , con ],[ 0
)( ttuu =⋅       relazione i-s-u o funzione risposta del sistema 

 
Per un sistema stazionario (o invariante) si ha: 
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  oppure a meno di una traslazione temporale   
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Per un sistema lineare si può scrivere: 
 
 ( ) ( ) ( ) )()(,0,,0,,,)(,,,)( 00000 txtxuttxttuxtttx fl +=+=⋅= ϕϕϕ  

 ( ) ( ) ( ) )()()(),(,0),(,)(),(,)( tytytutxttxttutxtty flfl +=+== ηηη  
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