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Sterowalno$¢ uktadéw dynamicznych z opdéznieniami

Sterowalnosc¢ jest jedna z podstawowych cech charakteryzujacych uktady dynamicz-
ne. W literaturze z dziedziny teorii sterowania istnieje bardzo duzo prac dotyczacych
szeroko rozumianych zagadnien sterowalnosci dla réznych klas ukltadéw dynamicznych.

W pracy zostana sformutowane i udowodnione kryteria aproksymacyjnej stero-
walnosci dla liniowego stacjonarnego uktadu dynamicznego o parametrach roztozonych
z jednym stalym skupionym opdznieniem we wspoéirzednych stanu. Rozpatrywany be-
dzie uklad dynamiczny opisany liniowym réwnaniem rézniczkowym czastkowym typu
parabolicznego o jednej zmiennej przestrzennej z zerowymi warunkami brzegowymi ty-
pu Dirichleta. Przedstawione beda warunki wystarczajace wzglednej aproksymacyjnej
sterowalnosci oraz absolutnej aproksymacyjnej sterowalnosci w obu przypadkach przy
zatozeniu, ze sterowania dopuszczalne sa nieujemne.

W pracy przedstawiono kryteria badania V-wzglednej aproksymacyjnej sterowalno-
Sci oraz V-absolutnej aproksymacyjnej sterowalnosci dla abstrakcyjnego liniowego sta-
cjonarnego uktadu dynamicznego z jednym stalym skupionym opdznieniem we wspol-
rzednych stanu. Rozpatrywany uklad dynamiczny opisany jest réwnaniem rézniczko-
wym czastkowym typu parabolicznego jednej zmiennej przestrzennej z zerowymi warun-
kami brzegowymi typu Dirichleta. Kryteria sterowalno$ci uzyskano w oparciu o pewne
ogblne warunki badania sterowalnosci przy ograniczeniach nalozonych na sterowania.
Kryteria te oparte sg na spektralnej dekompozycji przestrzeni stanéw chwilowych oraz
przestrzeni stanow zupelnych uktadu dynamicznego. Przy wyprowadzaniu warunkow
sterowalnosci wykorzystano rowniez pewne rezultaty ze spektralnej teorii nieograni-
czonych operatoréw liniowych. rozpatrzono wzajemne zaleznosci pomiedzy V-wzgledna
aproksymacyjna sterowalnoscia a V-absolutna aproksymacyjna sterowalnoscia uktadu
dynamicznego. Nalezy tutaj wyraznie zaznaczy¢, ze rownowaznos¢ tych poje¢ w odnie-
sieniu do uktadu dynamicznego wynika gltéwnie z prostej postaci sktadnika réwnania
zawierajacego opOznienie. Bardzo istotny jest fakt, ze sktadnik ten nie zawiera innych
operacji poza zwyklym mnozeniem przez skalarny wspétczynnik.

Rezultaty przedstawione w pracy moga by¢ bez trudu uogélnione na przypadki in-
nych uktadéw dynamicznych o parametrach roztozonych opisanych liniowymi stacjonar-
nymi réwnaniami rézniczkowymi czastkowymi ze skupionymi op6znieniami. Wymaga to
jedynie wyznaczenia odpowiedniego uktadu funkcji wtasnych liniowego nieograniczone-
go operatora rozniczkowego zwigzanego z danym réwnaniem czastkowym. Mozliwe jest
réwniez rozszerzenie przedstawionych rezultatéw na inne rodzaje sterowalnosci takie jak
V-wzgledna aproksymacyjna sterowalnos¢ do zera, czy tez V-absolutna aproksymacyjna
sterowalnos$¢ do zera.



