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3) Cel projektu

Projekt jest kontynuacjg i rozwinieciem prowadzonych badan z zakresu sterowania tolerujgcego
uszkodzenia, bedgcego jednym z najwazniejszych nurtéw badawczych nowoczesnej automatyki i
robotyki. Stanowi on integracje uktadéw diagnostyki uszkodzen i sterowania umozliwiajaca
minimalizacje skutkow uszkodzen i przeciwdziatanie potencjalnym awariom. Waznym aspektem
proponowanych badan, jest réwniez fakt uwzglednienia czynnikéw zaktécajgcych (szumy, zaktdcenia,
niepewnosci modelu matematycznego) mogacych maskowac efekty uszkodzen, ktére w niepozgdany
sposéb mogg przeksztatci¢ sie w awarie. Badania uwzgledniajg rowniez ograniczenia zmiennych
systemowych i sterujgcych, co wprowadza dodatkowe utrudnienia w badaniach teoretycznych i
zwigzanych z nimi algorytmami obliczeniowymi. Celem projektu sg zagadnienia teoretyczne i
empiryczne, ktére stanowig wyzwanie w nowoczesnej automatyce: B rozwiniecie istniejgcych i
opracowanie nowych metod teoretycznych dla sterowania tolerujgcego uszkodzenia, w sytuacjach w
ktérych istniejgce rozwigzania zawodzg ze wzgledu na silnie nieliniowe zachowanie systemu oraz inne
czynniki zaktdcajace, B wykazanie w sposdb empiryczny efektywnosci opracowanych metod i
algorytmow dla uktadéw sterowania tolerujgcych uszkodzenia z zastosowaniem obiektow i urzadzen
laboratoryjnych.

3) Zadania badawcze

* Opracowanie odpornych modeli neuronowych umozliwiajgcych diagnostyke uszkodzen

* Opracowanie metod opisu sztucznych sieci neuronowych w postaci

uktadow liniowych o zmiennych parametrach (ang. Linear Parameter-Varying, LPV) dla potrzeb
sterowania tolerujgcego uszkodzenia

*Qpracowanie odpornych metod diagnostyki uszkodzen opisanych w postaci LPV i modeli rozmytych
typu Takagi-Sugeno

* Opracowanie odpornych predykcyjnych metod projektowania uktadow sterowania tolerujgcego
uszkodzenia dla uktadéw nieliniowych opisanych w postaci LPV

* Opracowanie odpornych predykcyjnych metod projektowania uktadéw sterowania tolerujgcego
uszkodzenia dla uktadéw nieliniowych opisanych za pomocg modeli

* rozmytych typu Takagi-Sugeno

* Empiryczna weryfikacja efektywnosci opracowanych rozwigzan z wykorzystaniem stanowisk
laboratoryjnych
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