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W referacie oméwimy rézne warianty problemu linearyzacji nieliniowych uktadéw sterowania: za pomoca
zmiany ukfadu wspétrzednych, za pomocg sprzezenia zwrotnego oraz sprzezenia dynamicznego (ptaskosc).
Omowimy pojecia i metody uzywane w linearyzacji, podamy przyktady fizycznych uktadéw linearyzowalnych,
za$ szczegblng uwage poswiecimy linearyzacji uktadéw mechanicznych. Pokazemy, jak geometryczne obiekty
i ich wtasnosci, takie jak nawias Liego, dystrybucje, inwolutywnos¢, petnig kluczowa role w badaniu struktury
nieliniowych ukfadéw sterowania, miedzy innymi w réznych wariantach problemu linearyzacji. Dla kazdego
z wariantdw podamy konieczne i wystarczajgce warunki na linearyzacje (jezeli istniejg) i pokazemy, jak
znalez¢ transformacje linearyzujgce. Dla uktaddéw nielinearyzowalnych zaproponujemy formy normalne. Na
koniec sformutujemy pewne problemy otwarte i oméwimy naturalne kierunki dalszych badan dotyczacych
linearyzacji i form normalnych.



