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Przedmowa

Podstawowym celem automatyki jest oddzialywanie na otaczajace nas procesy w celu
zapewnienia ich pozadanego przebiegu. Te procesy sa przewaznie nieliniowe, zazwyczaj
podlegaja wplywowi nieprzewidywalnych czynnikéw zewnetrznych, a ich charakterystyki
nigdy nie sa dokladnie znane. W klasycznej automatyce ze wzgledu na trudnosci, ja-
kie nastrecza analiza systemOw nieliniowych, czesto projektuje si¢ uklady sterowania
z wykorzystaniem uproszczonego, liniowego opisu analizowanych proceséw. Takie po-
dejscie w naturalny sposéb prowadzi do przyblizonych wynikéw, ktére moga by¢ dopusz-
czalne i warto$ciowe w konkretnych przypadkach, ale zawsze pozostawiaja watpliwosci,
czy prowadza do najlepszego mozliwego przebiegu danego procesu i czy nieunikniony
margines btedu nie spowoduje catkiem innego dziatania uktadu niz przewidywany przy
zastosowaniu liniowej analizy. Dlatego celowa jest doktadna analiza otaczajacych nas pro-
cesOw przy zastosowaniu nieliniowych metod teorii sterowania. Wta$nie temu zagadnieniu
jest poSwiecona ksiazka zatytulowana ,,Projektowanie nieliniowych uktadéw sterowania”.
W jej pierwszej czesci sa opisane metody badania stabilnosci nieliniowych uktadéw dy-
namicznych, zaréwno uktadéw stacjonarnych, jak i niestacjonarnych. Omawiane w czgsci
pierwszej zagadnienia mozna wprawdzie znaleZ¢ w polskiej literaturze przedmiotu, ale
sg one rozsiane po réznych publikacjach i dlatego ich uporzadkowanie i przedstawienie
w zwartej postaci wydaje si¢ celowe, tym bardziej, ze stanowia one element niezbedny
do czytania drugiej i trzeciej czgdci ksiazki. Czg$¢ druga zawiera systematyczny wykltad
najwazniejszych matematycznych metod projektowania nieliniowych uktadéw sterowania
obiektami dynamicznymi. Oméwiono w niej wiele waznych zagadnieri z tego obszaru, jak
na przyklad pojecie sterujacej funkcji Lapunowa, kwesti¢ adaptacyjnego nadgzania za mo-
delem i wreszcie r6zne warianty tzw. backsteppingu, czy tez jak pisza Autorzy —algorytmu
,.krokow wstecz”. Warto zauwazy¢, ze Autorzy rozpoczynaja od przedstawienia najprost-
szej wersji tego algorytmu, a nastgpnie stopniowo przechodza do jego bardziej skompliko-
wanych wariantéw. Takie podejScie, zainspirowane wieloletnim do§wiadczeniem dydak-
tycznym Autoréw w zakresie teorii sterowania, a w szczegdlnosci teorii sterowania nieli-
niowego, z pewnoscig utatwi czytelnikom studiowanie ksiazki i analiz¢ zawartych w niej
wielu nietrywialnych zagadnien. Trzecia, ostatnia cze$¢ ksiazki jest poSwiecona kilku, bar-
dzo istotnym z praktycznego punktu widzenia, zagadnieniom projektowania nieliniowych
uktad6éw regulacji. Naleza do nich tak wazne kwestie jak nieuniknione w kazdej realnej sy-
tuacji ograniczenia sygnatu sterujacego, zmiennych stanu i sygnatu wyjsciowego. Catos¢
uzupelniaja trzy dodatki utatwiajagce mniej zaawansowanym matematycznie czytelnikom
Sledzenie prezentowanych zagadnien.

Ksigzka ma charakter powaznego podregcznika akademickiego dotyczacego analizy
i projektowania nieliniowych systeméw sterowania, ma takze istotne walory monogra-
ficzne. Z pewno$cig taka publikacja jest od dawna oczekiwana i bardzo potrzebna na pol-
skim rynku wydawniczym, na ktérym jest obecnie kilka bardzo dobrych i wyczerpujacych
publikacji na temat sterowania liniowego, ale brakuje zwartej prezentacji metod nielinio-
wych. Adresatami ksiazki ,,Projektowanie nieliniowych uktadéw sterowania” sg studenci
studiéw drugiego stopnia kierunku automatyka i robotyka oraz kierunkéw pokrewnych,
dyplomanci oraz doktoranci zajmujacy si¢ zagadnieniami sterowania nieliniowego, a takze



