Titolo Progetto: sviluppo di tecniche di controllo predittivo ibrido per il controllo della sterzata negli autoveicoli 

Soggetto proponente: Prof. BEMPORAD ALBERTO

                                                                                            
Descrizione Progetto: Obiettivi / Finalità
	 Attività di ricerca rivolta allo sviluppo di tecniche di controllo predittivo ibrido per il controllo della sterzata negli autoveicoli


Indicazione del Responsabile Progetto
	 BEMPORAD ALBERTO

	


Eventuale descrizione COMPLESSIVA Progetto
Obiettivo / Finalità
	 Il progetto complessivo si inquadra nell’ambito del workpackage WP4c della rete di eccellenza europea HYCON “Automotive Control” e mira a progettare tecniche di controllo ibrido per il controllo della sterzata negli autoveicoli

	


	
         
	Descrizione fasi e sottofasi Progetto
	Tempi di realizzazione (n. giorni) 
	Obiettivi delle singole fasi

	1
	Approfondimento teorico problematiche legate al controllo di della sterzata negli autoveicoli
	7
	Sviluppo teorico

	2
	Realizzazione di software prototipale Matlab
	8
	Realizzazione software


Durata Progetto [giorni]:   15
	Il Proponente 


_Prof. Alberto Bemporad
	Il Responsabile Progetto
per accettazione della responsabilità 
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