Streszczenie

Niniejsza rozprawa obejmuje swoim zakresem tematyke dynamiki grupy ukladow niedoste-
rowanych, w ktorej wystepuje zjawisko sprzezenia wymuszeni. Uwaga skupiona zostala na
modelu bryly sztywnej poruszajacej si¢ na plaszczyznie z oporami wiskotycznymi bedgcej
pod dzialaniem sily niecentralnej. Ten nieliniowy model moze byé sterowany klasycz-
nymi algorytmami, ale tylko w zakresie wybranych wspolrzednych (sterowanie niepelne).
W pracy zaproponowano nowe podejécie do sterowania wszystkimi wspolrzednymi (ste-
rowanie pelne) z uzyciem operacji odwrotnosci uogoélnionej, algorytmu obliczanego mo-
mentu i sprzezenia zwrotnego typu proporcjonalno-rozniczkujacego. Pokazano mozliwosé
wplywania na wagi poszczegdlnych bledéw sterowania w algorytmie. Liczne symulacje
numeryczne ruchu uzupelniajg rozwazania analityczne na temat stabilnosci btedoéw stero-
wania podczas ruchu po trajektoriach kolowych i ésemkowych. Istotnym efektem pracy sa
wyniki badan doswiadczalnych na platiormie mobilnej o wilasnosciach niedosterowanych.
Ukazaly one poprawnosci funkcjonowania zaproponowanych algorytmoéw sterowania w
realnym obiekcie, wskazuja na praktyczne ograniczenia i problemy do dalszych badan

naukowych.
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