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Uogodlnione sterowania i roboty mobilne

W wielu zastosowaniach wystepuja uktady postaci
m
i=1

gdzie x jest skonczeniewymiarowym stanem uktadu a u; s wspotrzednymi stero-
wania (lub po prostu zmiennymi dowolnie zalezacymi od czasu). W szczegdlno-
Sci, takie uktady stuza do opisu robotéw mobilnych a takze do opisu sterowanych
uktadow kwantowych. Zwykle ilos¢ wspolrzednych sterowania jest mniejsza niz
ilos¢ wspotrzednych stanu co oznacza, ze przestrzen mozliwych predkosci uktadu
w ustalonym z jest mniejsza niz cala przestrzen predkosci (ograniczenia nieholo-
nomiczne).

W wyktadzie zajmiemy sie pytaniem, czy mozna ,,pokona¢” ograniczenia nie-
holonomiczne. Doktadniej, rozwazymy klase uogoélnionych sterowan, dzieki kto-
rym mozna uzyskaé¢ ,niedozwolone predkosci”. Przyktadowo, gdy opisywany uktad
to samochod, takie uogdlnione sterowanie pozwala samochodowi ,,przesuwac si¢
w bok”.

W ogdlnym przypadku uktad rozszerzony o uogdlnione sterowania jest postaci

Ye: &= ZuzXl(w) + Zijj(a:),
i=1 j

gdzie pola wektorowe Y s otrzymane jako nawiasy Liego pol X1, ..., X, a uogdl-
nione sterowania v; powstajg jako granice szybko oscylujacych harmonicznych ste-
rowan uq, . . ., U,,. Pokazemy, ze dla dowolnego uktadu . i sterowan harmonicznych
mozna podaé jawny wzor na trajektorie uktadu Y. Mozna nastepnie tak dobradé
harmoniczne sterowania by zrealizowaé (w granicy) uogélnione sterowania v; po-
trzebne do bardziej subtelnego sterowania uktadem. Wprowadzony formalizm zilu-
strujemy na przyktadzie prostych uktadéw mechanicznych zwigzanych z robotami
mobilnymi. Rozwazany problem prowadzi do podstawowych probleméw rozwaza-
nych w kombinatoryce i teorii wolnych algebr Liego.



