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Sterowalnos¢ ukladéw dynamicznych drugiego rzedu

Sterowalno$¢ obok stabilnosci i obserwowalnosci jest jedng z podstawowych cech
charakteryzujacych uktady dynamiczne. W literaturze po$wieconej teorii sterowania
istnieje bardzo duzo prac dotyczacych szeroko rozumianych zagadnien sterowalnosci
dla réznych klas liniowych oraz nieliniowych uktadéw dynamicznych. Kryteria ste-
rowalnodci zaleza w istotny sposéb od parametréw rézniczkowego réwnania stanu
uktadu oraz od postaci zbioru sterowan dopuszczalnych.

W literaturze z zakresu sterowalnosci rozpatruje sie wiele rodzajow sterowalnosci.
W przypadku zagadnien sterowalnos$ci w przestrzeniach nieskoniczeniewymiarowych
nalezy wprowadzi¢ dwie podstawowe definicje sterowalnosci, a mianowicie sterowal-
nos¢ doktadng oraz sterowalno$é¢ aproksymacyjna. Definicje te zwigzane sg bezpo-
srednio z wlasno$ciami zbioru osiggalnego dla danego uktadu dynamicznego. Ponad-
to nalezy zaznaczy¢, ze wickszos¢ rezultatow znanych z literatury dotyczy zagadnien
sterowalnosci przy braku ograniczen nalozonych na sterowania dopuszczalne oraz tra-
jektorie uktadu dynamicznego.

W referacie rozpatrzone zostanie zagadnienie aproksymacyjnej sterowalnosci dla
liniowych ciggltych nieskonczeniewymiarowych stacjonarnych uktadéw dynamicznych
drugiego rzedu zdefiniowanych w osrodkowych przestrzeniach Hilberta. Ponadto za-
ktada sie, ze wartosci sterowan dopuszczalnych sa ograniczone, natomiast trajektorie
uktadu dynamicznego nie sg ograniczone.

Zasadniczym rezultatem jest sformutowanie warunku koniecznego i wystarczaja-
cego aproksymacyjnej sterowalnosci uktadu dynamicznego drugiego rzedu. Warunek
ten wymaga jedynie badania aproksymacyjnej sterowalnosci odpowiednio zdefiniowa-
nego uktadu dynamicznego pierwszego rzedu. Mozna zatem w tym celu wykorzystac
liczne znane z literatury rezultaty dotyczace badania aproksymacyjnej sterowalnosci
uktadow dynamicznych pierwszego rzedu.

Uktady dynamiczne opisane réwnaniami rézniczkowymi o pochodnych czastko-
wych oraz uklady dynamiczne z opéznieniami we wspotrzednych stanu sa modelami
matematycznymi nieskonczeniewymiarowych uktadéw dynamicznych. Jako przyktad
wykorzystania rezultatow pracy przedstawiono warunki konieczne i wystarczajace
aproksymacyjnej sterowalnosci z ograniczonymi sterowaniami dopuszczalnymi me-
chanicznego sprezystego uktadu dynamicznego opisanego réwnaniem rézniczkowym
stanu o mieszanych czasowo-przestrzennych pochodnych czastkowych oraz odpowied-
nio zdefiniowanych warunkach brzegowych.



