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1. Wstep

Wysokie wymaganiastawianewspotczesnynsystemommaszynom procesontech-
nologicznym powoduj, ze w celu ich prawidlowegofunkcjonowanianie wystarczajuz
nawet gruntownawiedza na temattowarzyszacych zjawisk fizycznych czy tez okreslenia
(genezy) przyczyn ich zaistnienia. Coraz istotnigjsste odgrywap zaawansowane, profe-
sjonalne umiegtnosci wczeniejszegorozpoznawania(diagnozy), prognozowaniai sku-
tecznego przeciwdziatanianegatywnym skutkom tych zjawisk, w $wietle konieczndci
zapewnieniapoprawnych warunkow uzytkowania i eksploatacji. Niniejsza monografia
wychodzi naprzeciwtym rosmcym wymaganiom. Jej tematyka dotyczy ksztattowania
optymalnychwiasndgci, zmiennychw czasieproceséwobserwowanyctw systemachme-
chanicznych zwanycprocesami dynamicznyniie ostatniegcechy, a zarazem — integral-
nym komponentemm.in. maszynroboczych, srodkéw transportu,urzadzen i instalacji
przemystuspazywczegoi chemicznegoa zwtaszcza- na co szczegdlniezwréconouwag
w monografii— robotéw stacjonarnych mobilnych oraz nowoczesnycttentréwobrébko-
wych i realizowanych na nich zazwyczajzbaych proceséw obrobki mechanicznej.

Zbiér czynndci, stanowacych efekt swiadomegooddziatywaniaw celu zapewnienia
pozadanego przebieguproceséwdynamicznychw rozmaitych uktadachmechanicznych,
zwany nadzorowaniemjest przedmiotenmbada naukowychautora,sukcesywnierozwija-
nych na bazie opracowaneprzez niego oryginalnejmetody sterowaniaoptymalnegaoprzy
energetycznymwskazniku jakosci. Problem nadzorowaniaw odr&nieniu od tematyki
dotychczasowych prac, uogdlniono jednak na szekdage procesow dynamicznych.
Whprawdzie wczes$niejsze podejscie w zakresie nadzorowania drgzéjmuje poczesne
miejsce w monografii, spotyka si¢wniez zagadnienia sterowania ruchem zadanym ukta-
déw mechanicznych, np. robotéw mobilnych.

Chocia istotry cechly nadzorowaniaprocesdwdynamicznychjest fenomenologia
(zjawiskowa¢), w monografii nie dystansowansic od zamieszczaniatosownychrozwa-
zan matematycznychRdzne, znanez literatury podegcia stuzace takim rozwazaniom po-
traktowanojednakjako srodek, a nie — cel zasadniczyStad, przedstawionev monografii
instrumentarium,prowadace do uzyskaniaopisu matematyczneg@roceséwdynamicz-
nych (np. metodaelementéwskaiczonych, metody sterowaniaoptymalnego analizamo-
dalna), uwzgkdniono w zakresieniezkednym potrzebomprezentowanychresci. Co do
tych ostatnich, skoncentrowano uwage, podobnie jak w przypadku pozostatych fragmentéw
pracy, na wspdtczesnych woéwczas o0siggnigciach autorskich— wiasnych badzprzy
wydatnym wspétudziale.

Obszerna problematyka nadzorowania drgagrocesie obrobki mechanicznej metali
dotyczy gtéwnie, mimo zamieszczania niektérych tresci znanych z poprzednich prac,
wspotczesnych procesow frezowania szybkosciowego smuklymi narzedziami przedmiotéw
podatnych. Tym ostatnim zagadnieniom poswiecono realizowane prace badawcze
i rozwojowe autora oraz kierowanego przez niego zespotu.



Jezeli przedmiotemrozwazan jest jakiekolwiek zjawisko dynamiczne(np. drgania
mechaniczne)to zbidr czynnaci bedacych efektemswiadomegooddziatywania,w celu
zapewnienigpozadanegoprzebiegutego zjawiska, nosi nazwe nadzorowanieW procesie
nadzorowaniana miejsce obserwacja wielkoi fizycznych, decyduicych o jakdéci proce-
su technologicznego (np. poziom diigamplituda przemieszcégesity oddziatywania) oraz
ksztattowanieokreslonych wtasndgci dynamicznychobiektu, zgodnie z przyjeta zasad
nadzorowania. To ostatnie moze bywcszczegodlnéri zrealizowane poprzez generowanie
chwilowych wartoscisygnatu sterujgcegd39, 67]. Opublikowano znaczp liczbe prac
naukowych, ktérych tematyka dotyczy proceséw dynamicznych w uktadach mechanicznych.
Sa w nich opisywane m.in. zagadnienia modelowania i analizy dynamicznej uktadow
wielomasowych [1, 50, 195] czy dynamiki maszyn roboczych [14]. Jednak, pomimo
aktualndci, wartosci naukowej i uzytkowej prezentowanej tematyki badawczej, z uwagi na
brak zdefiniowania w postaci jawnej optymalnych sygnatéw sterujgcych, trudno jest
zaliczy¢ te prace do kategorii nadzorowania procesdw dynamicznych. Inne prace sg
natomiast zorientowane na rozwigzywanie odmiennej klasy zagadnge diagnostyki
procesow [26] czy diagnostyki pojazdow samochodowych [134].

Niniejsza monografia jest podsumowaniem osiagragtora, tak w zakresie badan
naukowych, jak rowniez zastosowaiw praktyce. Monografigredagowano w duzej mierze
na bazie prac finansowanych g®dkéw Projektu Badawczego MNil nr 5 TO7C 037 25,
dotacji podmiotowej MNil (155/E-359/SPB/Wsp6tpraca z PR UE/DIE 485/2004), Projektu
Badawczego MNil nr 4 TO7D 007 30, Projektu Badawczego MNiISW nr N501 052 31/3487
i Projektu Badawczego MNISW nr N N503 147134, realizowanych we wspétpracy
z instytucjami naukowymi i gospodarczymi. Autor skltada zatem podzigkowania Universiteté
Paul Verlaine i Ecole Nationale d'Ingénieurs de Metz (Francja) za udostepnienie frezarki
Alcera Gambin 120 CR oraz Zaktadowi LONZAPET Sp. z 0.0. w Gdansku za udostepnienie
do celéw badaieksperymentalnych frezarek Mikron VCP 600, Dec-kel Maho DMU 50 V
evolution i Deckel Maho DMU 50 eVo linear. Pragnie takze podziekowktywnie
wspotuczestniccym w wiekszosci realizowanych prac naukowych doktorom, Markowi
Galewskiemu i Michatowi Mazurowi.

Nie sposéb wymieiiwszystkich, ktorzy skyli swoja rady i doswiadczeniem, a tade
— okazywali zyczliwos¢ i zrozumienie.Autor dzigkuje prof. Edmundowi Wittbrodtowi,
prof. Krzysztofowi Marchelkowi i prof. TadeuszowiUhlowi za inspirugce dyskusje
w ciggu wielu lat, ktére w duzym stopniu przyczynity sic do uksztattowaniaostatecznego
wizerunku monografii.
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