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Linearyzacja mechanicznych systemów sterowania
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Rozważamy problem linearyzacji mechanicznych systemów sterowania zacho-

wującej strukturę mechaniczną układu w dwóch wariantach: mechanicznej li-

nearyzacji przestrzeni stanów oraz mechanicznej linearyzacji przez sprzężenie

zwrotne. Sformułujemy warunki konieczne i dostateczne, wyrażone wyłącznie

za pomocą obiektów zdefiniowanych na przestrzeni konfiguracyjnejQ, pomimo

że przestrzenią stanów układu mechanicznego jest wiązka styczna TQ. W od-

różnieniu od klasycznej linearyzacji ogólnych układów nieliniowych, jej mecha-

niczna wersja umożliwia sformułowanie warunków zarówno dla układów ste-

rowalnych, jak i niesterowalnych.

W naszych badaniach wykorzystujemy narzędzia geometrii różniczkowej,

takie jak nawiasy Liego, dystrybucje, pochodne kowariantne oraz tensor krzywi-

zny Riemanna, które posiadają bezpośrednią interpretację mechaniczną. Nasze

wyniki ilustrujemy przykładami linearyzowalnych systemów mechanicznych.

Wystąpienie opiera się na wynikach opracowanych wspolnie wraz z profe-

sorem Witoldem Respondkiem (Politechnika Łódzka oraz INSA de Rouen Nor-

mandie).
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