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Sterowalno$¢ ukladéw dynamicznych

Sterowalnos¢ obok obserwowalnosci i stabilnosci jest jedna z podstawowych
cech charakteryzujacych uktady dynamiczne. W literaturze z dziedziny teorii ste-
rowania istnieje bardzo duzo prac dotyczacych szeroko rozumianych zagadnien ste-
rowalnosci dla réznych klas uktadéw dynamicznych. W referacie zostanie przedsta-
wiony przeglad znanych z literatury kryteriow badania sterowalnosci oraz wyj-
Sciowej sterowalnosci liniowych stacjonarnych uktadéw dynamicznych. Kryteria
sterowalnosci zaleza od parametréw rownania stanu oraz od zbioru sterowan do-
puszczalnych. Sterowalnos¢ uktadéw dynamicznych wykorzystywana jest miedzy
innymi w zagadnieniach stabilizowalnosci uktadéw dynamicznych poprzez dobér
odpowiedniego sprzezenia zwrotnego.

W referacie rozpatrzone zostanie réwniez zagadnienie sterowalnosci przy do-
datkowych ograniczeniach nalozonych na sterowania dopuszczalne. Wykorzystu-
jac odpowiednio zdefiniowana macierz tranzycji stanu oraz macierz sterowalnosci,
a takze postaé¢ rozwigzania réwnania stanu, sformulowane zostana warunki ko-
nieczne i wystarczajace sterowalnosci w zadanym przedziale czasowym. Warunki
te oparte sg na badaniu rzedu macierzy sterowalnosci, ktorej posta¢ w kazdym przy-
padku zalezy w istotny sposob od parametrow uktadu dynamicznego oraz dtugosci
przedziatu sterowania.

Z problematyka sterowalnosci uktadéw dynamicznych Scisle zwigzane jest za-
gadnienie sterowania z minimalng energia. Zadanie to polega na przeprowadzeniu
uktadu dynamicznego z zadanego stanu poczatkowego do zadanego stanu koncowe-
go w okreslonym czasie oraz z minimalng energia sterowania dopuszczalnego. Przy
zatozeniu sterowalnosci ukitadu dynamicznego w zadanym przedziale czasowym
oraz braku ograniczen natozonych na sterowania dopuszczalne, w referacie podane
zostanie analityczne rozwigzanie zagadnienia sterowania z minimalna energia dla
liniowego stacjonarnego uktadu dynamicznego. Podany zostanie wzér okreslajacy
postaé¢ sterowania z minimalng energia oraz wzér okreslajacy odpowiadajaca te-
mu sterowaniu minimalng wartos¢ energii sterowania dopuszczalnego. W obu tych
wzorach wystepuje odwrotno$é macierzy sterowalnosci uktadu dynamicznego.



