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Rozwazamy problem linearyzacji mechanicznych systeméw sterowania zacho-
wujacej strukture mechaniczng uktadu w dwéch wariantach: mechanicznej li-
nearyzacji przestrzeni stanéw oraz mechanicznej linearyzacji przez sprzezenie
zwrotne. Sformutujemy warunki konieczne i dostateczne, wyrazone wylgcznie
za pomocg obiektéw zdefiniowanych na przestrzeni konfiguracyjnej Q, pomimo
ze przestrzenig stanéw ukladu mechanicznego jest wigzka styczna TQ. W od-
réznieniu od klasycznej linearyzacji ogélnych uktadéw nieliniowych, jej mecha-
niczna wersja umozliwia sformutowanie warunkéw zaréwno dla uktadéw ste-
rowalnych, jak i niesterowalnych.

W naszych badaniach wykorzystujemy narzedzia geometrii rézniczkowej,
takie jak nawiasy Liego, dystrybucje, pochodne kowariantne oraz tensor krzywi-
zny Riemanna, ktére posiadajg bezposrednig interpretacje mechaniczng. Nasze
wyniki ilustrujemy przyktadami linearyzowalnych systeméw mechanicznych.

Wystapienie opiera sie na wynikach opracowanych wspolnie wraz z profe-
sorem Witoldem Respondkiem (Politechnika 1.6dzka oraz INSA de Rouen Nor-
mandie).
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