
Streszczenie 

Niniejsza rozprawa obejmuje swoim zakresem tematykg dynarniki grupy ukladow niedoste-

rowanych, w ktorej wystcpuje zjawisko sprzqZenia wymuszen. Uwaga skupiona zostala na 

modelu bryly.  sztywnej poruszajacej siQ na plaszczynie z oporami wiskotycznymi bcdacej 

pod dzialaniem shy niecentralnej. Ten nieliniowy model mch,e bye sterowany klasycz-

nymi algorytmami, ale tylko w zakresie wybranych wspOlrzQdnych (sterowanie niepelne). 

W pracy zaproponowano nowe podejkie do sterowania wszystkimi wspolrzqdnymi (ste-

rowanie pelne) z 0.yciem operacji odwrotnoki uogOlnionej, algorytmu obliczanego mo-

mentu i sprzQ'i,enia zwrotnego typu proporcjonalno-r&niczkujacego. Pokazano rnoliwok 

wplywania na wagi poszczegOlnych blQdow sterowania w algorytmie. Liczne symulacje 

numeryczne rutin uzupelniaja, rozwaZania analityczne na temat stabilnoki blqd6w stero-

wania podczas ruchu po trajektoriach kolowych i Osemkowych. Istotnym efektem pra,cy sg 

wyniki badan doSwiadczalnych na platformie mobilnej o wlasnokiach niedosterowanych. 

Ukazaly one poprawnoki funkcjonowania zaproponowanycla algorytmow sterowania w 

realnym 'oblekcie, wskazuja.  na  praktyczne ograniczenia i problemy do dalszych badan 

naukowych. 
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