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Rocznie ukazuje si¢ kilkaset artykuléw i referatéw konferencyjnych dotyczacych projek-
towania uktadéw sterowania z wykorzystaniem bezposSredniej metody Lapunowa, algo-
rytmu ,.krok6w wstecz” i zastosowan tych metod w réznych obszarach techniki. Préba
zgromadzenia kompletnej i aktualnej bibliografii jest wicc z géry skazana na niepowo-
dzenie. Z tego powodu zalaczony spis literatury podzielono na dwie czesci. W pierwszej
zebrano polskie podreczniki akademickie dotyczace sterowania nieliniowego. W drugiej
umieszczono napisane po angielsku monografie i podreczniki odnoszace si¢ bezpo§rednio
do tematéw poruszanych w ksigzce. Niektdre z nich poglebiajg podstawy wiedzy o stero-
waniu nieliniowym, inne rozszerzajg poruszane tematy lub dotycza specyficznych zasto-
sowan. Wreszcie w tej czesci spisu literatury umieszczono te nieliczne artykuty, do kt6-
rych bezposrednio odwotywano si¢ w tekscie. Mamy nadzieje, ze zestawiona w ten sposéb
bibliografia bedzie uzytecznie sugerowaé pozycje do dalszych studiéw i precyzyjnie do-
kumentuje Zrédta cytatow.

Polskie podreczniki dotyczace sterowania nieliniowego

Polska literatura akademicka dotyczaca sterowania nieliniowego jest do§¢ skromna. Roz-

dzialy poswigcone stabilnosci uktadéw nieliniowych znajduja we wszystkich podstawo-

wych podrecznikach teorii sterowania, na przyktad:

Kaczorek T., Teoria sterowania, t. 2,Uktady nieliniowe, procesy stochastyczne oraz optymalizacja
statyczna i dynamiczna, Paistwowe Wydawnictwo Naukowe, Warszawa 1981.

Kaczorek T., Dzielifiski A., Dabrowski W., Lopatka R., Podstawy teorii sterowania, Wydawnictwo
WNT, Warszawa 2014.

Takahashi Y., Rabins M.J., Auslander D.M., Sterowanie i systemy dynamiczne, Wydawnictwa Na-
ukowo-Techniczne, Warszawa 1976.

Dostepny jest takze zbidr ¢wiczen i zadan dotyczacy uktadéw nieliniowych:
Gessing R., Latarnik M., Skrzywan-Kosek A., Zbidr zadari z teorii nieliniowych uktadow regulacji
i sterowania, Wydawnictwa Naukowo-Techniczne, Warszawa 1981.

Materiat przedstawiony w podrecznikach w wickszos$ci ogranicza si¢ do metod analizy
stabilno$ci i nie obejmuje wykorzystania bezposredniej metody Lapunowa w projektowa-
niu uktadéw sterowania.

Poglebiong analize bezposredniej metody Lapunowa mozna znaleZ¢é w ksigzkach:

LaSalle J.P., Lefschetz S., Zarys teorii stabilnosci Lapunowa i jego metody bezpoSredniej, Pan-
stwowe Wydawnictwo Naukowe, Warszawa 1966.

Demidowicz P.B., Matematyczna teoria stabilnosci, Wydawnictwa Naukowo-Techniczne, Warszawa
1972.

W obu tych monografiach umieszczono twierdzenia przydatne do dzi§ w projektowaniu
uktadéw sterowania nieliniowego. Opublikowano tez monografi¢ dotyczaca uktadéw dys-

kretnych:
Skalmierski B., Tylikowski A., Stabilnos¢ uktadow dynamicznych, Patstwowe Wydawnictwo Na-
ukowe, Warszawa 1973.
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Istnieje kilka pozycji majacych status skryptéw uczelnianych lub monografii habilitacyj-

nych dotyczacych metod badania stabilnosci, na przyktad:

Bierski F., Donizak J., Iwaniec W., Rownania rozniczkowe, stabilno$¢: punkty osobliwe, Akademia
Gorniczo-Hutnicza im. Stanistawa Staszica w Krakowie, Wydziat Elektrotechniki, Automaty-
zacji i Elektroniki, Krakéw 1981.

Radziszewski B., Szadkowski A., O doborze najlepszej funkcji Lapunowa, Instytut Podstawowych
Probleméw Techniki Polskiej Akademii Nauk, Warszawa 1975.

Radziszewski B., O najlepszej funkcji Lapunowa i jej zastosowaniu do badania statecznosci ruchu,
Instytut Podstawowych Probleméw Techniki Polskiej Akademii Nauk, Warszawa 1977.
Gajewski K., Radziszewski B., O obszarach stabilnosci i ich wyznaczaniu, Instytut Podstawowych

Probleméw Techniki Polskiej Akademii Nauk, Warszawa 1988.

Paczynski J., Ogdlna teoria stabilnosci uktadow dynamicznych, Wydawnictwa Politechniki War-
szawskiej, Warszawa 1978.

Morchalo J., O stabilnosci i asymptotycznym zachowaniu si¢ rozwiqzan réwnan rozniczkowych
i rozniczkowo-catkowych, Wydawnictwo Politechniki Poznariskiej, Poznan 1987.

Kilka prac odnosi si¢ do stabilnoSci uktadéw mechanicznych:

Nowak A., Drgania i stabilnos¢ uktadow dynamicznych. Teoria i zastosowania, Wydawnictwa Poli-
techniki Slgskiej, Gliwice 2008.

Gajewski K., Radziszewski B., Badanie stabilnosci ruchu w przypadku rozmaitosci punktoéw statych,
Instytut Podstawowych Probleméw Techniki Polskiej Akademii Nauk, Warszawa 1989.

Elementy metod przedstawianych w tej ksigzce mozna znaleZ¢ w monografiach po§wie-

conym zastosowaniom teorii sterowania w robotyce, na przyklad:

Mazur A., Sterowanie oparte na modelu dla nieholonomicznych manipulatoréow mobilnych, Oficyna
Wydawnicza Politechniki Wroctawskiej, Wroctaw 2009.

Dutkiewicz P., Koztowski K., Wréblewski W., Modelowanie i sterowanie robotéw, Wydawnictwo
Naukowe PWN, Warszawa 2003.

Monografie i podreczniki w jezyku angielskim

Bardzo wyczerpujace wiadomosci dotyczace ukladéw nieliniowych mozna znalezé
w [Khalil 2002; Slotine & Li 1995; Khalil 2015]. Przydatna pozycja jest [Marquez,
2003]. Obszerng monografia uogdlniajaca teori¢ stabilno$ci Lapunowa na rézne klasy
uktadéw dynamicznych jest [Michel et al. 2015].

Podstawowymi monografiami z zakresu uktadéw adaptacyjnych sa [Sastry & Bodson
1989; Astrém & Wittenmark 2008; Narendra & Annaswamy 2012]. Wiele interesujacych
wynikéw mozna tez znaleZz¢ w nowszych podrecznikach [Feng & Lozano 1999; Shafai
2017; Hinrichsen & Pritchard 2010; Stein Shiromoto 2017; Landau et al. 2011; Gros
2008].

Podstawy algorytmu ,.krokéw wstecz” i rekursywnych metod projektowania uktadéw ste-
rowania nieliniowego podano w [Krstic et al. 1995; Sepulchre et al. 1997]. Ciekawe uogél-
nienia dla szerszych klas obiektow mozna znalez¢é w [Zhou & Wen 2008].

Aproksymacije nieliniowoSci poprzez sztuczne sieci neuronowe lub uktady rozmyte wy-
korzystano intensywnie w [Spooner et al. 2002; Rovithakis & Christodoulou 2000], [Ma-
dyastha 2008; Farrell & Polycarpou 2006; Rovithakis & Christodoulou 2000].
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Waznymi dokonaniami w zakresie odpornego sterowania adaptacyjnego sa monografie
[Toannou & Fidan 2006; Ioannou Sun 2012].

Do zastosowan w réznych obszarach odnosza si¢ [An-ChyauHuang et al. 2015; Dawson
et al. 1998; Rudra et al. 2017; Zhang & Wei 2016; Tao et al. 2010; Young-Dippold 2009;
Madyastha 2008; Rovithakis & Christodoulou 2000].

Przyktady i szczegétowe informacje cytowane w ksiazce zaczerpnigto z [Hahn 1967,
Yucelen & Haddad 2013; Powell 1970].
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