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2.11 Sensibilità degli autovalori alle perturbazioni 103

3. ANALISI DELLA STABILITÀ 109
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5.3 Raggiungibilità e controllabilità dei sistemi lineari e continui 208
5.4 Ingressi di controllo e matrici gramiane 212
5.5 Controllo e matrici gramiane su orizzonte infinito 218
5.6 Controllo del movimento su un sottospazio 221
5.7 Rappresentazione dei sistemi non raggiungibili 223
5.7 Ulteriori criteri di raggiungibilità 227
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7.3 Osservabilità e ricostruibilità dei sistemi lineari e continui 277
7.4 Dualità 281
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