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Praca jest kompletna i napisana w taki sposób, aby było możliwe prześledzenie rozumowania au-
torów bez konieczności poszukiwania wyników cząstkowych w innych pozycjach bibliografi cznych. 
Prac omawiających podobną tematykę jest wiele, jednak są to zazwyczaj wyniki cząstkowe, doty-
czące specyfi cznych i starannie dobranych obiektów, bez waloru ogólności. Metoda „backstep-
pingu” jest szeroko stosowana w dziedzinie automatyki, a zwłaszcza w robotyce, gdzie obiekty 
poddane sterowaniu są zawsze ściśle nieliniowe. (…)
[Ta kompletność książki] zadecydowała o tym, że będzie się ona znakomicie nadawała jako pod-
ręcznik dla studentów i materiał źródłowy dla pracowników uczelni technicznych.

Z recenzji dr hab. inż. Alicji Mazur, profesor Politechniki Wrocławskiej

Unikatowa, pierwsza w Polsce książka opisująca praktyczne aspekty metody 
„kroków wstecz”, wykorzystywanej w nowoczesnych układach sterowania – napisana 

zarówno dla projektantów układów automatyki i sterowania, jak i studentów 
kierunków technicznych.

W publikacji opisane są m.in. takie zagadnienia, jak:
•  stabilność układów nieliniowych, 
•  zalgorytmizowane stosowanie metody Lapunowa do projektowania układów sterowania, 
•  praktyczne aspekty i przykłady wykorzystania i zastosowania algorytmu „kroków wstecz”,
•  barierowe funkcje Lapunowa,
•  przykłady implementacji w rzeczywistych układach sterowania.

Tę książkę kierujemy do szerokiego grona odbiorców: zarówno do studentów politechnik oraz in-
nych uczelni z kierunkami typu: automatyka i robotyka, mechatronika, informatyka przemysłowa, 
matematyka, jak i do praktyków – inżynierów automatyków, projektantów układów automatyki, 
mechatroników, służb utrzymania ruchu (SUR) i wielu innych.

Patroni medialni:
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Przedmowa

Podstawowym celem automatyki jest oddziaływanie na otaczające nas procesy w celu
zapewnienia ich pożądanego przebiegu. Te procesy są przeważnie nieliniowe, zazwyczaj
podlegają wpływowi nieprzewidywalnych czynników zewnętrznych, a ich charakterystyki
nigdy nie są dokładnie znane. W klasycznej automatyce ze względu na trudności, ja-
kie nastręcza analiza systemów nieliniowych, często projektuje się układy sterowania
z wykorzystaniem uproszczonego, liniowego opisu analizowanych procesów. Takie po-
dejście w naturalny sposób prowadzi do przybliżonych wyników, które mogą być dopusz-
czalne i wartościowe w konkretnych przypadkach, ale zawsze pozostawiają wątpliwości,
czy prowadzą do najlepszego możliwego przebiegu danego procesu i czy nieunikniony
margines błędu nie spowoduje całkiem innego działania układu niż przewidywany przy
zastosowaniu liniowej analizy. Dlatego celowa jest dokładna analiza otaczających nas pro-
cesów przy zastosowaniu nieliniowych metod teorii sterowania. Właśnie temu zagadnieniu
jest poświęcona książka zatytułowana „Projektowanie nieliniowych układów sterowania”.
W jej pierwszej części są opisane metody badania stabilności nieliniowych układów dy-
namicznych, zarówno układów stacjonarnych, jak i niestacjonarnych. Omawiane w części
pierwszej zagadnienia można wprawdzie znaleźć w polskiej literaturze przedmiotu, ale
są one rozsiane po różnych publikacjach i dlatego ich uporządkowanie i przedstawienie
w zwartej postaci wydaje się celowe, tym bardziej, że stanowią one element niezbędny
do czytania drugiej i trzeciej części książki. Część druga zawiera systematyczny wykład
najważniejszych matematycznych metod projektowania nieliniowych układów sterowania
obiektami dynamicznymi. Omówiono w niej wiele ważnych zagadnień z tego obszaru, jak
na przykład pojęcie sterującej funkcji Lapunowa, kwestię adaptacyjnego nadążania za mo-
delem i wreszcie różne warianty tzw. backsteppingu, czy też jak piszą Autorzy – algorytmu
„kroków wstecz”. Warto zauważyć, że Autorzy rozpoczynają od przedstawienia najprost-
szej wersji tego algorytmu, a następnie stopniowo przechodzą do jego bardziej skompliko-
wanych wariantów. Takie podejście, zainspirowane wieloletnim doświadczeniem dydak-
tycznym Autorów w zakresie teorii sterowania, a w szczególności teorii sterowania nieli-
niowego, z pewnością ułatwi czytelnikom studiowanie książki i analizę zawartych w niej
wielu nietrywialnych zagadnień. Trzecia, ostatnia część książki jest poświęcona kilku, bar-
dzo istotnym z praktycznego punktu widzenia, zagadnieniom projektowania nieliniowych
układów regulacji. Należą do nich tak ważne kwestie jak nieuniknione w każdej realnej sy-
tuacji ograniczenia sygnału sterującego, zmiennych stanu i sygnału wyjściowego. Całość
uzupełniają trzy dodatki ułatwiające mniej zaawansowanym matematycznie czytelnikom
śledzenie prezentowanych zagadnień.

Książka ma charakter poważnego podręcznika akademickiego dotyczącego analizy
i projektowania nieliniowych systemów sterowania, ma także istotne walory monogra-
ficzne. Z pewnością taka publikacja jest od dawna oczekiwana i bardzo potrzebna na pol-
skim rynku wydawniczym, na którym jest obecnie kilka bardzo dobrych i wyczerpujących
publikacji na temat sterowania liniowego, ale brakuje zwartej prezentacji metod nielinio-
wych. Adresatami książki „Projektowanie nieliniowych układów sterowania” są studenci
studiów drugiego stopnia kierunku automatyka i robotyka oraz kierunków pokrewnych,
dyplomanci oraz doktoranci zajmujący się zagadnieniami sterowania nieliniowego, a także
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