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Popularnonaukowe streszczenie projektu

Na przestrzeni ostatniej dekady, koncepcje rozproszonych uktadéw sterowania przyciagnety uwage wielu
badaczy i inzynieréw. Jest to konsekwencja trendu w konstruowaniu elementéw automatyki, ktére ze wzgledu
na swa funkcjonalnos$¢ sa postrzegane jako kompaktowe, niezalezne moduty, wyposazone w czujniki, pro-
gramowalne sterowniki oraz uktady wykonawcze. Rozproszony uklad sterowania cechuje wysoka zdolno$¢
do re-konfiguracji w trakcie realizacji odrgbnych zadai. Modulowe uktady oparte o dzialanie systeméw ste-
rowania rozproszonego sa szczegdlnie obiecujace dla konstrukcji wielkoskalowych i robotyki, gdzie stopien
komplikacji scentralizowanych systeméw kontrolno-pomiarowych jest tak wysoki, ze ilo§¢ zastosowanego
sprzetu i moce obliczeniowe uzytych komputeréw czesto przekraczaja racjonalne wartosci.

Celem projektu jest opracowanie nowatorskich efektywnych rozproszonych metod sterowania konstrukcji
modutowych poddanych dziataniu drgan mechanicznych. Prace teoretyczne prowadzone bgda w kontekscie
rozproszonego sterowania optymalnego i stabilizacji ukladéw mechanicznych. W kilku zastosowaniach
inzynierskich, w tym konstrukcji aktywnego zawieszenia pojazdu i modutowego manipulatora, skutecznos¢
opracowanych metod zostanie przebadana numerycznie. Ostateczna weryfikacja zaproponowanych strategii
sterowania przeprowadzona zostanie eksperymentalnie w oparciu o unikalna konstrukcje aktywnego modu-
towego zawieszenia. Badania podstawowe prowadzone beda przy wykorzystaniu zaawansowanej aparatury
kontrolno-pomiarowej i réwnolegtych procedur obliczeniowych. Finalnie zaproponowane réwniez zostang
rozwiazania uproszczone, oparte na ogélnodostgpnych elementach automatyki i tanich materialach poétak-
tywnych. Projekt bedzie realizowany przy wspoétpracy naukowcéw z Francji, z instytutu INRIA Rhone-Alpes
oraz Uniwersytetu Amiens (Université de Picardie Jules Verne).



