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W światowej l~teraturze technicznej poświęconej automatyce 
można obserwować stale wzrastające zainteresowanie adaptacyj­
nymi układami sterowania automatycznego . 

Dotychczas brak jest ogólnie przyjętej definicji układu 

adaptacyjnego. Różni autorzy w bardzo różny sposób interpretu­
ją to pojęcie. Wobec powyższego jednoznaczne zaklasyfikowanie 
pos zczególnych pozycji bibliograficznych pod kątem umieszcze­
nia icn w niniej:;;zym opracowaniu było związane z pewnymi trud­
noś ci cu:ni i na pewno nie jest -zrobione bezbłędnie, tym bardziej 
że zdo..rza się , iż określenie "układ adaptacyjny" jest stosowa­
ne po prostu w celach reklamowych. 

Niniejsza bibliografia obejmuje pozycje dotyczące problema­
tyki układów adaptacyjnych i traktuje to pojęcie bardzo szero­
ko. Przyjęto, że cechą charai:terystyczną układu adaptacyjnego 
jest zwiększona w poróvmaniu z konwencjonalnymi układami regu­
lacji automatycznej zdolność do utrzymywania jakości re~-ulacji 
na odpo· .. :.i..ednim P,PZiomie mimo zmieniających się w szerokim za­
k1·esie parametrów obiektu regulacji lub zmian charakteru syg­
n:1łu wejściowego. 

Bibl iografia niniejsza nie obejmuje zagadnień związanych z 
regulacją ekstremalną, mimo że układy regulacji ekstremalnej 
s~anowią bodaj że najważniejszą z punktu widzenia zastosowania 
w przemyśle g.,.-r:-upę układów adaptacyj~ych. Jest to spowodowane 
ul:azaniem się publikacji Kazimierza Mańczaka pt. "Zagadnienia 
re~ulacji ekstremalnej w literaturze światowej" (Archiwum '1.i­
tomatyki i ~lemechaniki 1963 z . 3) , w której podano wykaz 
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literatury za lata 1956-1961 zawierający 222 pozycje. 

Niniejsze zestawienie obejmuje la·te. 1956-1962 . Poszczególne 
pozycje podano w porządku chronologicznym Ur~azywania się pu­
blilrncji. W ramach każdego roku pozycje są ułożone w porządku 

alfabetycznym. 
Zestawienie wykonał zespól pracow.ni~ów Pracowni Układów 

Adaptacyjnych 3akladu Teorii Sterowania Instytutu Automatyki 
Folskiej Akademii Nauk w składzie: Jan Bialasiewicz, Jakub Gu­
tenbaum, Kazj_mierz Malanowski , Hanna Pietkiewicz, Andrzej Ra­
ciążek i Dariusz ,;iagner. · 

\'J Pracowni prowadzi się na bieżąco bibliografię układów 

adaptacyjnych. Kartoteka jest dostvpna dla wszystkich zainte­
resowanych. 
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Rok 1956 

1. 
FELDBAUM A. A.: ..:O_,.&.;~=-T'=F-:---""~=-;;=,;;:=;:,:.;j==ll&..,;,:::-,,a~~~-iP--~~ 
tomaticzesk.ich sistiemac 
Nr. 11 s. 1046. 

Omówiono zagadnienie zastosowania maszyn cyfrowych między 
innymi do syntezy układów adaptacyjnych.· 
2. . 
HERSCHEL R.:Ubef ein verallgemeinertes 9uadratisches Optimum. 
RegelungstechniK 1956 Bd. 4 Nr. 8 S. 190. 

Rozpatrzono szczegółowo całkowe kryterium jakości regula­
cji stanowiące uogólnienie kwadratowego kryterium jakości. 

Rok 1957 

Rozpatrzono zadanie optymalnej filtracji dla układów linio-: 
wych ze zmiennymi parametrami w obecności stacjonarnych szW11ów 
Podano metodę syntezy układów sa.mooptymalizujących się w za­
leżności od ChfU'a.kterystyk sygnału wejściowego. 
4. 
DRENICK R.F., SHAHBENDER N.N.: Adaptive servomechanisms.Trans. 
Amer. Inst. Electr. Engrs 1957 Vol. 76 Ft. 2 p. 286. 

Omówiono ogólną metodę syntezy serwomechanizmu adaptacyjne­
go przy założeniu sygnału wejściowego, który można opisać wie­
lomianem, oraz w obecności szumu gau.sowskiego o znanej funkcji 
autokorelacji.·Jako przykład rozpatrzono serwomechanizm o rów­
naniu drugiego rzędu. Modelowanie na maszynie analogowej wyka-. 
zało, że układ adaptacyjny jes~ lepszy niż układ zwykły takie­
go samego rzędu. 
5 . . 
GIORGIO PEROTTO P.: Analogie tra machine automatiche e orga­
nismi viventi. Elettronica 1957 Nr. 2 p. 56. 

Przedstawiono wspólne cechy układów automatycznej regulacji 
i organizmów żywych. Rozpatrzono możliwość konstrukcji maszyn 
zdolnych do automatycznego rozwoju i powielania się. 
6. . ' . . 
KULIKOWSKI R.: On the synthesis of adaptive s~stem.s. Bull.Acad 
polon. sci. Ser. sci. techn. 1957 VoL 7 Nr. 2 p. 697. · 

Rozpatrzono liniowy obiekt regulacji ze zmiennymi parametra 
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mi,kt6rego zachowanie x(t) nie jest z e;6r y znane układowi ste­
rującemu. Założono, że sygnał wejścio~y 1 transmitancja układu 
zmieniają się dostatecznie wolno. Pod.a.n.o analityczrle fcyrażanie 
optymalnego sterowania przy uwzględnieniu jednej i dwu pochod­
nych rozkładu na szereg Taylora. 
7. . 
SAMAL E.: Verbesseruni;i:der Re~elf;te du.rch St~rgr'5ssenau:f­
schaltung. Regelungstechnlk 195 B. 5 Nr. 2 s. 4o. 

Rozpatrzono metody poprawy jakości procesu regulacji przez 
dodatkowe działanie wymuszenia nR wielkość regulującą albo na 
wejś·cie regulatora proporcjonalnego lub astatycznego. Podano 
przykłady układów. · 
8. 
SCHIEBER L.s Variably damped servomechanisms.Applic.a.Ind.1957 
Nr. 28 p. 414. 

Przeprowadzono analizę serwomechanizmu prądu zmiennego z pę 
tlą sprzężenia zwrotnego z prądnicą tachometryczną, której na­
pięcie zależy od wartości uchybu układu. Porównano taki układ 
z serwomechanizmem o stałym tłumieniu. · 
9. . 
SOŁODOWNIKOW W• W., BATKOW A.M.: _O..:::;b..,.;:;.or;;.t;:.:i:.:ma:::;:::l:.;:,,L,.:.c=h......::.::;..:;::::;.=:::..;.::=-:.,;:;...=.­
kach odno o klassa samonastraiwa·uszczichs a 

odpowiedź optymalna zależy od funkcji 
wejściu llkładu i od chwilowej warto-

· Omówiono obecny stan badań nad syntezą układów adaptacyj­
nych. Podano metodę wyznaczania .fizycznie realizowalnej prze­
pustowości impulsowej zapewniająC • ! j minimum sumy kwadratów u­
chybów dynamicznych i średniokwa.-. !ratowych. W skład wymuszeń 
wchodzących na układ wchodzi sygnał użyteczny zadany anality-
cznie i szumy o znąnej funkcji korelacyjnej. -

Rok 1958 

Przedstawiono metodę realizacji układu adaptacyjnego opty­
malizuj~cego dynamiczny wskaźnik jakości. Układ mierzy funkcję 
korelacji wzajemnej między wejściem a wyjściem, oblicza dyna­
miczny wska~nik jakości (stabilność względną) i odpowiednio 
zmienia parametry. • 
12. 
ASELTI NE I.A., .MANCINI A.R.,SARTURE C.W.: A survey of adaptive 
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control s~stems. Inst . Radio Engrs Trans-. Autom. Control 1958 
Nr. 6 p. 02. · 

Przeprowadzono klasyfikację układów adaptacyjnych w nastę­
pujący sposób: 1) adaptacja bierna, 2) adaptacja przez regula­
cję parametrów w zależności od sygnału wejściowego, 3) uklad,,v 
ekstremalne, 4) układy oparte na pomiarze zbioru parametró~ 
układu, 5) układy oparte na pomiarze przepustowości.Opisano no 
wy impulsowy układ adaptacyjny i podano wyniki jego pomiarów. 
13. 
COSGRIFT R,L., EMERLING R.A.:O~timizing control s3stems.Trans. 
Amer. Inst. Electr. Engrs Ft. 1958 Vol. 77 p. 1 • 

Opisano sposób projektowania układu saiąooptymalizujące~c 
się. Układ sterujący składa się z elementów· loticzny~h "i', 
"lub", "nie". 
14. 
FELDBAUM A.A.: Awtomaticzeskij optimizator. Awtomat. i •:riele -
miechan. 1958 Nr. 8 s. 731. 

Omówiono zagą.dnienie budowy urządzenia au·t;omatycznego mini­
malizującego funl:cję kilh.7.1 zmiennych przy istnieniu ograniczet 
Rozpatrzono niel~tóre podstawowe schematy układów. 
15. 
FELDBAUM A.A.: 
tomaticzesko o 

Przeprowadzono analizę wpływu zakłóceń na proces poszukiwa­
nia. Obliczono optymalną liczbę próbnych kroków, przy której 
nadzieja matematyczna czasu szukania przyjmuje wartość mini-
malną. · 
16. 
GOODMAN T.P., HILLSLEY R.H.: Continuous measurement of charac­
teristics of systenm with random inputs a ste§itoward self-ot 
timlzing control. Trans. _Am.er. Inst. Electr. grs 1958 V'o1. o 
Nr. s p. 1s39. 

Omówiono sposób określania zmian parametrów na podstawie 
zmian momentów odpowiedzi impulsowej układu oraz statystyczną 
optymizację układów regulacji. 
17. 
GROGINSKY H.L.: On the design of adaptive systems. Inst. Radio 
Engrs Nat. Convent. Rec. 1958 Vol. 6 Ft. 4 p. 160. 

Wykazano,że optymizacja działania układów regulacji autor:ia­
tycznej może być realizowana dwiema metodami: ·za pomocą dodat­
kowych sygnałów wejściowych oraz przez zmianę parametrów. Roz­
ważono optymizację za pomocą zmiany parametrów. Do matematycz­
nego opisu zas adnienia zas tosowano rachunek macierzowy,progra­
mowanie dynaniczne i rachunek wariacyjny. Przykładowo omówiono 
układ drusiego rzędu. 
18. 
KALMAN R. E.: .;;D,;;.e.;;;s.;;;i"'""""""".::;.,_.;;;;...'T,ir;.,;,.-r-,'"'-"'-,.a==~...=;;;.;.a;..;;.;;;;....a.....a'""""'= 
Amer. Soc. Mec 

Rozpatrzono układ regulacji z maszyną cyfrową sterującą 
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proces w s~osób optymalny. W wyniku ident-yf'ikacji wyznacza się 
współczynru.ki przepustowości impulsowej u.kładu. Optymalne pa­
rametry u.kładu dobiera się tak, żeby odpowiedź na skok jedno­
stkowy nie miała prżeregulowań i żeby stan ustalony był osią~ 
gany w jak najkrótszym czasie. Podano schemat układu. 
19. 
KLASS Ph. J. 1 Autopilot monitors and corrects itael.f. Aviat. 
Week 1958 Nr. 12. 

Podano rozmaite rozwięzania adaptacyjnych autopilotów. Omó­
wiono charakterystykę idealizowanego samolotu 1 podano dane 
liczbowe charakteryzujące obiekt. 
20. 
LEFKOWITZ I., ECKMAN D.1 A~plication and anal~sis of com~uter 
control system.Paper Amer.oc. Mechan. Engrs 7358 Nr. A-~81 • 

chemicznych z za­
syntezę układu i 
z dan;ymi doświad-

Zaproponowano zbudowanie optymalnego regulatora adaptacyj­
nego opartegó na założeniu, że jeśli charakterystyki amplitu -
dowo-f'azowe dwu układów otwartych wraz z regulatorami mającymi 
jednakowe nastaw;y pokrywają się w punkcie pierwszego przecię­
cia z osią rzeczywistą i nastawy jednego z nich są optymalne , 
to nastawy drugiego niewiele różnią się od optymalnych. Przy 
samonastawianiu u.kład znajduje się w stanie drgań własnych. Na 
podstawie parametrów tych drgań wyznacza się wartość charakte­
rystyki amplitudowo-fazowej w punkcie przecięcia z osią rze­
czywistą 1 porównuje się z wartością dla charakterystyki opty-
malnej. · 
22. 
SZYGIN J.K.: Ob uluezszenii ieriecho 
rujuszczimi zw e~ s pieriem ennm 
Tieiemlechan. 19 ł'fr. 4 s. 306 

Wykazano, że w układach regulacji automatycznej czwartego 
stopnia z jednym różniczkującym i dwoma całkującymi członami 
osiąga się znaczne zmniejszenie czasu trwania stanu przejścio­
wego przy danym przeregulowaniu _ przez wprowadzenie zmiennej 
stałej czasowej członów różniczkujących i całkujących. 
23. . . I • 

TAYLOR Ch.F.1 Problem.sof nonlinearity in adattive·or self-o1-t1mizing systeJlli!. Inst. Radio Eng;rs Trans. Au om. Contcol Ju y 
1958. . . . 

konieczności stosowania układów adapta-
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Omówiono konstrukcję regulatora o zadanej odpowiedzi i mpul­
sowej , zbudowanego w postaci masz;yny liczącej. 

Rok 1959 

Rozpatrzono kryterium w post aci całkowitej energii układu 
regulacji (suma energii kinetycznej i potencjalnej) do obli­
czania parametrów regulatora. Za optymal.ny uwata się uklad, dla 
którego w każd.ej chwili procesu przejściowego całkowita ener-
gia jest minimalna. · 
'26. 
BELLMAN R., KA.LABA R. :Functional ~guations in adaRtive pro -
cesses and random transmission. Inst.Radio Engrs Trans.Circult 
Theoey 1959 Vol. CT-6 p. 271. 

Rozpatrzono metody programowania dynamicznego w zastosowa­
niu do pewnych p.roblem6w teorii układów adaptacyjnych. Omówio­
no krótko zastosowania tych metod do innych zagadnień. 
21 . 
BELLMAN R., KALABA R.1 On ada~tive control p.rocesses.Inst. Ra­
dio Engrs Nat. Convent. Rec. 959 Vol. 7 P€. 4 p. 3-11. 

Omówiono zastosowanie metody dynamicznego programowania dla 
sformułowania i rozwiązania problemów optymalizacji przy syn­
tezie układów adaptacyjnych. 
28. 
BRAUN L. Jr.a On ada~tive control sfstems . Inst. Radio Engrs 
Nat. Convent. Rec. 1 59 Vol.? :Pt. p. )2-44. 

Podano definicję układu adaptacyjnego. Przedetawiono metod~ 
wyznaczania odpowiedzi impulsowej układu na podstawie pomiarów 
chwilowych wartości sygnałów wejściowych i -ąjściowych. Wyniki 
przedstawiono w postaci wykresów. · 
29. . 
CHANG s.s.L.: timization of .the ada tive function 
trwtorm metho. 

Omówiono problem optymizacji procesu nastrajania parametrów 
układu adaptacyjnego,kt6rego zadaniem jest utrzymywanie pewne­
go · charakteryzującego ten układ parametru m albo na zadanym 
poziomie, albo na wartości eka-tremalnej, 
30. 
FREI.MER M.: -~A~i'[B~~~~~~~~~~~~~~~~~~C$;O!?_!n~t~r~o~l 
processes. Ins o ••• 
4 P• 12-17. 

Omówiono zagadnienie,w jaki spos6b motna zastosować progra­
mowanie dynamiczne do rozważań dotyczących wielostopniowych 
procesów decyzyjnych, zwanych w tym artykule procesami adapta­
cyjnymi. Podane metody zilustrowano przykładem. 
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31. 
HENN W. ,BORONOW E. :Electronic ain control in a.utomatic fli ht 
control systems . Inst . Radio Engrs Trans . Autom. Control 1 9 
Vol. 4 Nr. 3 p . 116. 

Rozpatrzono układ ze zmieniającym się automatycznie wsp6ł­
czynnikiem wzmocnienia. Układ wypracowuje sygnał sterujący bę-
dący funkcją dwu zmieniających się parametrów. · 
32 . . 
HOROWITZ I.M.: Fundamenta.l theor 
coftrol systems. ns . 
Vo. 4 Nr . 3 p. 5. 

rans. u om. 

niewrażliwego w dowoln;y:m 

Rozpatrzono ogólne zadanie syntezy optymalnego wieloobwodo­
wego układu, w którym na wejścia. jest poda\vany sygnał wra.z z 
szumem stacjonarnym. W celu wyznaczenia. funkcji wagi wykorzys­
tano układ równań całkowych , które rozwiązuje się przez zamia­
nę na równania algebraiczne • . 
34. 
J OHNSON c . w.: Ada~tive servomechanisms. Inst . Radio Engrs Trans. 
Med. Electron. 1 59 Vol. 6 Nr. 3 p. 134. 

Rozpatrzono szereg układów adaptacyjnych i dokonano próby 
powiązania zasady działania. każdego z tych układów z za.chowa.­
niem się człowieka. występującego w roli członu regulującego. 
Podano .szczególny układ adaptacyjny, który mote być zastosowa­
ey do automatycznej regulacji lotu. 
35. 
JOHNSON c.w.: Adaptive servos and the human operator. Automat. 
Control 1959 Vol. 10 Nr. 3. p. 16. 

Podano próby zdefiniowania. układów adaptacyjnych wykonane 
przez różnych autorów. Wykazano, że zasada projektowania ukła­
dów adaptacyjnych opiera się na znajomości działania. układu 
przy sterowaniu ręcznym. 
36. 
KULIKOWSKI 0 R.: On the s~thesis of ada.ptive systems.Bull.Acad. 
Pol. Sc. Ser . Techn. 19 T.? ~r. 12. 

· Na prz?kła.dzie sterowania. obiektu latającego rozpatruje się 
zagadnienie sterowania optym&lnego. Ze względu na zmianę para­
metrów obiektu jest konieczny proces adaptacji. Podano syntezę 
regulatora oraz przedyskutowano zagadnienie sterowania. obiek-
tów nieliniowych. · 
37. 
MARGOLIS M., LEONDES C. T. : A ~arameter tracking servo for ada­
~tive control s~stems . Inst . aa.io Engrs Trans . Autom. Control 

959 Nr. 2 p. 1l5. 

Opisano .zastosowanie samonastrajającego- się modelu obiektu 
regulacji celem obliczenia programu zmian parametrów regulato­
ra. 
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38. 
M.ARGOLIS M. , LEONIDES C.T . : On the philosophy of adaptive con­
trol for plant adaptive systems. Proc. Nat. Electron. Conf. 
195'9 Vol. .15 p . 27. -

Opisano bardzo ogólny sposób podejśĆia do syntezy układów 
adaptacyjnych. Układy te są potraktowane jako logiczne rozsze­
rzenie pojęć teorii sprzężenia zwrotnego. Przykładowo rozpa­
trzono konkretny układ adaptacyjny. 
39. . 
MISHKIN E., HADDAD R.A. a Identification and · COIIUllaud ;problems 
in adaptive systems. Inst. Radio Engrs WESCQN Convent.Rec.1959 
voi. 3 Ft. 4 p. 125. . 

W celu spełnienia wymagań dotyczących dynamiki obiektu za­
stosowano w gałęzi sprzężenia zwrotnego maszynę cyfrową. Wyko-
nuj~ ona dwa zadanias identyfikuje obiekt i wytwarza odpowied­
nie rozkazy lub sygnały nastawiające dla spełnienie żądanych 
warunków. · • 
40. :~~~~1f;~;:m-w-a _____ __,,....... ____ ,..... ___ _,. _____________ r_o __ -

gr~. Awtomat. 1 

Fodano metodę wyznaczenia optymalnego z punktu widzenia błę­
du średniokwadratowego współczynnika wzmocnienia w uk~adzie 
regulacji z samonastawi~jącym się programem przy zadanym na 
wejściu okresowym statystycznym sygnale sterującym. 
41. 't/ 

PETR.As s.: Podmie · 
vodov s pre~m~e~n~.~v:ymi~~-'E'~n":-i-'~~F--';;"~~~~:::.:::::...=.r~~~~;.:-::-=-,.. 
s. 46-51. 

Przedst;awiono moż1iwoś.ci matematycznego modelowania układów 
automatycznej regulacji opisanych liniowymi równaniami rozm.­
czkowymi o zmiennych współczynnikach. Podano zalety tej metody 
i możliwości modelowania na maszynach.matematycznych. 
42. 
STROMER P.R.: Ada A 
bibliogra.tlhy. 
4 p. 65-69. 

_Podano biblio.grafię układów adaptacyjnych i optymalnych 
o-oe jmującą piśmiennictwo amerykański~. 
43. 
RJDZONOER L.I.1 Princ 
optimaln;ych sis·"r!i~e~m~ • .-..i;..--a+:::r:~:'r'~r'-lri-="l'"::-=~~~=',o-,,..;.'7'1""'-,~~riiit 
s. 1320; . 

Rozważono zagadnienia związane z zastosowaniem zasady ma­
k8imum Pontriagina. Ustalono związek zasady maksimum i progra­
mowania dynamicznegó. · 
44. 
ROZONOER L.I.: Princq maksimum.a L.s. Pontria~ina w tieorii 
optimalnych sistiem. I. Awtomat. i Tielemiec an. 19)9 Nr·. 1~ 
s. 1441. 

Omówiono zastosowanie zasady maksimum do układów adaptacyj-



nych. Rozwiązano dwa konkretne przykl~,dy: a.l a ustalonych i d l a 
nieznanych warunków początkowych. 
45. 
ROBERTS A.P.:Self-optimiZiW5 control systems for a certain_ 
class of randomly varyin~ inputs . Trans . Soc . Instrum. TechnoI. 
1959 Vol. 11 Nr . 3 p.19. 

Rozpatrzono ukł.ady,na których wejś cie wchodzi sygnał i szum 
Obie te wielkości są stacjonarne i nieskorelowane . Zayroponowa­
no metody syntezy układów, które automatycznie regulują swoje 
parametry do wartości optymal nych , gdy własności statystyczne 
sygnału i szumu zmieniają się powoli lub rzadko. 
4~ . 
WARSZA~SKI O.G.:UslEij~ rimienien·a o timaln eh awtomaticzes­
kich riegąlatorow. eK riczestwo ? r . s. 

Przedstawiono korzyści wynikające z zastosowania regulato­
rów optymalnych. Omówiono warunki opłacalności stosowania re-
gulatorów tego r.ypu. · 
47. . 
WIDROW B.: Ada tive statistical theo­
IT of adapt_a,..,.•o-n•.""'--....---i..._.....,,...,,.,...,...~__...____-.....,.._....-'-.....-o-n~v~e~n~t~.~~e~c-.-,,..,._,.""'" 
Vol. 3 Pt. 4 p. 74. 

Opisano i podano analizę układów adaptacyjnych Wienera-Lee. 

Rok 1960 

48. 
ANDERSON G.W., BULAND R.N., COOPER G.R.:Use of crosscorelation 
in_an adagtive control s~stem. Proc. Nat. Eiectronics Conf7 
Chicago 1 60 Vol. 15 p. 4. 

Opisano układ adaptacyjny (autopilot), w którym identyfikacja 
obiektu polega na obliczeniu funkcji korelacji wzajemnej wyj-­
ś cia i wejścia. Na· podstawie tego określa się odpowiedź impul­
sową układu. Jako kryterium _jakości układu przyjęto wyrażenie 
będ1,ce ·,ważoną różnicą pól dodatni.eh i ujemnych odpowiedzi im­
pulsowej układu. 
4Q. 
ANDHEW A.i1(i.: Learning in control systems. Control 1960 0empt. 
Vol. .5 P• 99. 

Przegląd pewnych za6adnień związanych z układam~ adaptacyj~ 
nymi i nakreślenie kierunków dals:,ego ich rozwoju. Zawiera bi­
bliogr·afię (24 pozycje). 
50. 
BELLIMN R., KALABA R.: D .amic ro 
cesses: mathematical fo~un~-~d~a=i~o~n-.__,,,..__,,-,---,,;"c..,,a,._.....,..c=-~-"--==--,--+.;;;..;;;-
Control 19Gó·Voi. 5 Nr. 1 p. 5. 

Próba usystematyzowani& nowych metod i pojęć z teorii re­
gulacji związBllYch z układami adaptacyjnymi w celu zastosowa­
nia do analizy i syntezy tych układów metod matematycznych a 
w szczególności programowania dynamicznego. 
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51. 
BERTRAM J .E. : Control by s tochastic adjustment.Applic. a. Ind. 
1960 Nr . 46 P• 485. 

Rozpatrzono zadanie projektowania regulatora adaptacyjnego 
dla układu z członem całkującym na wyjśc:iu.Wyprowadzono warun­
ki, które powinien spełniać uchyb, sz-qm, a także parametry re­
gulatora, żeby układ z· dowolnego stanu początkowego dążył do 
stanu zadanegc. 
52. 
CHANG s.s.L.zQptimization of the adaptive function by z~trana­
form method. Applic . a. Ind. 1960 Nr. 49 p. 22~. 

poszukiwaniem op­
średnio1::wadratowe­
różnicowe dynamiki 

wieloobwodowy opisywany równaniami o po-

Rozpatrzono układ automatycznej regulacji grubości blachy. 
Adaptację przeprowadza się w oparciu o uśrednianą lub średnio­
kwadratową wartość modułu uchybu grubości lub tet w oparciu o 
funkcję korelacji wzajemnej zmian grubości blachy na wejściu 1 
wyjściu urządzenia. 
55. 
EYKHOF~ P.: Adaptive and optimalizi~control systeu.Inst.Ra­
dio Engrs Trans. Autom. Control 196 .Vol. 5 Nr.~ p. 148. 

Artykuł ogólny. Podano klasyfikację adaptacyjnych układów 
regulacji• automatycznej. 
56. 
FELDBAUM A.A.: Awtomat iczeskij sintiez procesęowt ałgoritmow 
i sistiem. Izw. Akad. Nauk SSSR, Enierg. I Awtoma. 19~~ Nr. 4 
s. 109-120. 

Rozpatrzono problemy automatyzacji syntezy układów optymal­
nych. Podano również opis optymizatorów opracowanych w Insty­
tucie Automaty~i i Telemechaniki Akademii Nauk ZSRR. 
57. 
~DBAUM A.A.: .~N~o~-;i..::--..=.::.;="'"T",=.=.::..;;.::.=.:;.:;:.=.;;.=.;=~-:.=.::::.:.:.;=~::.::.:~ 
2: Sistie awtoma 
nyc 

Rozpatrzono układy adaptacyjne, w których odb;ywa się poszu­
kiwanie optymalnych warunków pracy. Omówiono różne sposoby po­
szukiwania optymalnych nastaw par8.I!letr6w. 
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58. 
FU K.s.1 Sensitivity of a linear SYE;.~@._with variatio~ of one 
or severa! parameters. Inst. Radio Engrs Trans . Circ . Theory 
1960 Voi. ?7tr. 3 P• 348. 

Zaproponowano metodę matematyczną, która umożliwia 
cie rozwiązywania równania układu dla lq!.żdej wartości 
tr6w. Jest to metoda przybliżona, której dokładność 
większa, im mniejsze są zmiany parametrów. 
59. 
GABER R., WILBY W.P.L., 
filter redict r and 

WOODCOCK R. : 
simulator which o 

uniknię­
parame­

jest tym 

Opisano układ, który może w wyniku procesu uczenia się stać 
się symulatorem nieznanego mechanizmu,predyktorem i uniwersał~ 
nym filtrem nieliniowym. 
60. 
GIBSON J.E.s Making sense out of the adaptive principle. Con-
trol Engng. 1960 Vol. 7 p. 113. · 

Rozpatrzono układy adaptacyjne, przy czym wprowadzono trzy 
rodzaje krjyteriów: kryterium • optymalności procesu regulacji, 
kryterium zgodności charakterystyk rzeczywistych i żądanych o­
raz kryterium zgodności , rzeczywistych parametrów układu i pa­
rametrów zapewniających regulację optymalną. 
61. . . 
GIBSON J.E.: MechanizinB9the adaptive principle.Control Engng. 
1960 Vol. ? Nr. 1o P• 1 . · . 

Podano opis niektórych układów adaptacyjnych: autopilotów 
firm Minneapolis-Honeywell, MIT, Sperry Gyroscope oraz układów 
regulacji stosowanych w procesach chemicznych (np.•firmy Ford 
Motor Co.). · ·· 
62. . . 
GIBSON J.E., MC VEY E.s.: Multidimensional ada!tive control. 
Proc. Nat. Electron. Conf. Chicag'.) Ili. 1960 Vo • 15 p. 1?. . 

Omówiono podstawy . dzialan:i.a układów aa.aptacyjnych oraz za­
dania i ograniczenia wys.tępujące w tych układach. Rozpatrzono 
pracę układu n-wymiarowego w.sposób ogólhy oraz szczegółowo o­
mówiono układ z dwiema zmiennymi,zbudowany i zbadany przez au-
tora. · · 
63. . 
HABERSTROH Chadwick J.: Control as an organizational process~ 
Manag. Sci. 1960 Vol~ 6 Ur. 2 p. 165. · 

IJodjęto próbę wyjaśnienia, w jakim stopniu teorię . układów 
adaptacyjnych można stosować do zjawisk społecznych ogólnie a 
do przedsiębiorstw przymsłowych w szcz.eg6lności. 
64. . 
HAK.IMI S.L., CRUZ J.B.Jr.: Measures of sensitivity fo:i:;. linear 
systems with lar e multi le 
Enc;rs ~rn3COlT Corivent. 

C:pi0a11 0 rrie tody wyznB.czania wrażliwości układu na zmiany pa­
r-2,r.-:etr .:'iw. Wy'.,azano, że wrażliwość należy badać w całym zakresie 
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zmian parametrów. 
65. 
IWANOW W. A.: 
a.wtoma.ticzesko 
cz~ch stanow. 
s.9-67 . . 

Rozpatrzono układ adaptacyjny sterowania pracy spawarki 
elektrycznej do spawania rur . Parametry urządzenia sterującego 
nastraja się na podstawie funkcji będącej miarą korelacji wza-
jemnej zakłócenia i uchybu regulacji. . · 
66. 
KAZKOW I.J. : Dinamika samonastra.iwa·uszczichs·a sistiem seks­
triemalno nie rer.iwno ·· nastro 'ko korrektiru uszczic 
łr s uczaJnym wozmyszczenJu. 
1 s. 1465. 

r. 

adapta.cyjnego z 
członów korekcyj-

Przedstawiono metodę wyznaczania odpowiedzi optymalnej uk­
ładu liniowego z dyskretnym członem korekcyjnym. Rozpatrzono 
metody adaptacji polegające na zmianie parametrów dyskretne 
go członu .korekcyjnego. 
68. 
~OWSKI A.A.: Sta.tisticzeska a 
nalno samonastraiwa s a. 

zw. 

Rozpatrzono zagadnienie najlepszego przybliżenia własności 
dynamicz~h obiektu do własności. dynamicznych filtru o prse­
pustowoś01 W0 w warunkach działania szumów~ Realizuje to układ 
nastrajający, który zmienia współczynniki wzmocnienia układ..1 
korekcyjnego. 
6Q. 
LETOV A.M.: The problem of gualitt for nonlinear self-re5tlat­
ing control s1stema with ~uadra le metric. Inst. Radio n~rs 
Trans. Circui Tbeory 1960 ol. 7 Nr. 4 p. 469. · 

Rozpatrzono układy, których jakość jest określona czasem 
trwania stanu nieustalonego przy ograniczonej liczbie przere­
gulowa.ń. Dla pewnej klasy układów sformułowano ten problem w 
sposób ścisły i wskazano metodę rozwiązania. Jako i lustrację 
pokazano zastosowanie metody do zagadnienia regulacji sformu­
łowanego przez Bułgakowa. 
70. 
MACMILLAN R.H., REES N.W.: Automatic control s~stems. Pt. 1. 
Process Control Autom. 1960 VoI. 7 Nr. 11 p. 57. 

Rozpatrzono układy regulacji automatycznej zmieniające swo-
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ją strukturę w celu polepszenia jakości r egulacj i., Rozpatrzono 
perspektywy rozwojowe tego typu układów. 
71. 
MAZER {J .M.: . S ecification the linear feedback s ·otem sensi-
tivit~ function . ns • a io •nc rs ~rans . Autom. 'ontrol 19 O 
Vol. Nr. 2 p. 05. 

Rqzpatrzono problem projektowania układów regulacji mało 
wrażliwych na powolne zmiany parametrów.Zaproponowano zastos9-
wanie przy projektowaniu nowego kryterium, kt6re minimalizowa­
łoby uchyb średniokwadratowy. 
72 . 
.MERRIAM c.w.: Use of a mathematical error criterion in the de­
sign of adaptive control. Applic. a, Ind, 1960 Nr. 46 p. 506. 

Opisano układ adaptacyjny oparty na zasadzie programowania 
dynamicznego. Zagadnienie to rozpatrzono równie!t dla układu z 
opóźnieniem. Podano schemat blokowy układu adaptującego się do 
zaklócei1. 
73. 
Tu1URPHY G. J. , BOLD 
criterion with an 

Zaproponowano w celu optymalizacji układu podllgającego wy­
muszeniom przypadkowym kryterium całkowe z funkcją wagi. Wy­
prowadzono warunki w celu wyznaczenia funkcji wagi optym0. lne 6 0 

układu liniowego. 
74. 
NIGHTINGALE J,M,: Se~f-optimizin8 control systems, Pt.1, Mach, 
Design 1960 Vol. 32 łJr, 18 p. 14 „ 

Omówiono układ adaptacyjny o jednym para.metrze nastrajanym. 
75. 
NIGH'l'INGALF J.M.: Self-o~timizin~ control systems. Pt,2. Mach. 
Design 1960 Vol. 32 Nr. 9 P• 19. -

Omówiono układy adaptacyjne o kilku parametrach nastraja­
nych. 
76. 
NIGh'TINGALE J.M.: Self-ogtim.i.zing servo circuits. Mach, Design 
1960 Vol. 32 Nr. 1 P• 13. 

Podano propozycję wprowadzenia w zwykłym serwomechanizmie 
samoczynnej regulacji współczynnika wzmocnienia układu, tak 
żeby otrzymać minimum błędu· średniokwad.ratoweso, 
77. 
STAFFIN R.:Executive-controlled adapt;ive systems.Applic.a.Ind. 
1960 Nr. 46 P• 523, 

Rozpatrzono zagadnienie budowy reQJ.latora adaptac:;yjnego. 
Przedstawiono kilka sposobów opisu obiektu i w z ależności od 
nich rozpatrzono różne sposoby realizacji. Jako pr zykład r·oz­
patrzono obiekt będący u.kładem oscylacyjnJ 1ii drugiego rzędu. 
78. . 
UH H.: Root locus erties and sensi tivi t " ::'el::ttiong iu con-
trol systems. o n0rs rans. ut o1'.1, Contro l '1 bO Vn '. 
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AC- 5 Nr . 1. 
Podano okreś lenia pojęć : wra:Uiv,ość układu, wraUiwość bie­

gunów i zer i tp .Wypr owadzono zależności poszczególnych f unkcji 
wrażliwości i właściwości tych f unkcji~ Rozpatrzono wpływ, ja­
ki ma współc zynnik wzmocnienia ( t aki e w postaci · zespolonej) na 
wrażliwość. 
79. · . . 
VALSTAR Jake E.: A!:Jdapt,ve prof.am controller for nonlinear 
batch processes . ~ 3. 960~0 . 7 Nr. 10 p . ?4. 

Przedstawiono układ regulacji ekstremalnej na elementach 
magnetyczno-tranzystorowych. 

Rok 1961 

81. 
Ad.aptive autopilot for X-15. Flight 1961 Nr. 2751 p. 855. 

Omówiono układ autopilbta adaptacyjnego firmy Honeywell za­
stosowanego w samolocie X-15 i rakietoplanie Dyna-Soar (po­
przednio zbadanego w samolotach F-94c i F-101). Zadę.niem auto­
pilota jest między innymi utrzymanie stałych charakterystyk 
dynamicznych układu w ró~cb warunkach lotu (układ z modelem) 
82. 
Adaptive ·control szstems. New-York - London 1961 Me Gra.w-Hill. 

Omówiono zagadnienia liniowych i nieliniowych układów regu­
lacji związanych z ul~łada.mi adaptacyjnymi. Podano obszerny 
przegląd układów adaptac1jnych (zasady dzi~lania, trudności 
związane z realizacją itp.). Poruszono też pewne zagadnienia 
pokrewne, z teorii gier i teorii podejmowania decyzji. 
83. 
ANDREW A.M.: seu-o ·timizin 
c les for more a vance 

Opisano czteroparametrowy Ada_ptatorekstremalny z trójkątnym 
sygnałem próbnym, oparty na zmocfyfikowanej metodzie gradientu. 
84. 
BELA k.K.: Inwariantnist re 
~;i}stro~u wi osno zm~c 
· w 196 Nr. 4 s. 3-2 . 

Rozpatrzono zadanie znalezienia zależności między zmianami 
operatora obiektu, sterowanymi zmiana.mi operatora re~latora i 
optymalnymi parametrami układu określanymi warunkiem inwarian-
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tności u.kładu względem zmian parametrów obiketu i zakłóceń. 
85. 
BELLMAN R.: Mfptive COiłtrol processes. Princeton 1961 Prin­
ceton Univ. ess. 

Omówiono niektóre zagadnienia rachunku wariacyjnego, pro­
gramowania dynamicznego i teorii procesów przypadkowych. Poda­
no także podstawy teorii in:t'ormacji oraz zagadnienia dotyczą­
ce uczących się modeli stochastycznych. 
86. 
BIGELOW s.c., ·mrGE H.: An adattive system using periodic esti­
mation f the ulse transfer unction. Inst. Radio Engrs. 'trans. 

n ern. onven. 

Omówiono układ adaptujący się do zmian obiektu 
maszyną ·cyfrową. Maszyna oblicza odpowiedź impulsową 
na tej podstawie nastawia współczynniki modelu. 
87. 

sterowany 
-qkładu i 

BODNIER W .A., RJAZANOW J.: -:-K~w~o~r_o:::-sru~~~~~'l"'!"~~~~'-iffll~ 
schiem samonastraiwa·uszczic s as s • 

oma 1czes Jer egu irowanJe awia 
1961 Oborongiz. 

a 

Omówiono syntezę adaptaoyjnych u.kładów regulacji silnika 
turboodrzutowego. Omówiono zI?Uany parametrów dJnamic~nych sil­
nika i para.metrów regulatorów w różnych warunkach lotu. 
88. 
BRAMLEY E~N.,CARLISLE E.E.,SI.MS R.B.: Some steps towards auto­
mation in the steel industry. Proc. 1 intern.Congr.IFAC Moscow 
1960. Vol. 2. London 1961 Butterworths. 

Opisano metodę 
mocą aproksymacji 
togonalnych oraz 
ma zastosowanie. 
QO . . 

określania dynamiki obiektu regulacji za po­
procesu przejściowego szeregiem funkcji or- . 
układ adaptacyjny, w którym _ powyższa metoda 

BUSCHER R.G.sSelf-ada tive si nals 
Space Aeronau 

Omówiono układ zapewniający stałość charakterystyk dynami -
c znych samolotu. Podano układ, w którym dzięki odpowied.niemlil. 
'irybr aniu przepustowości sprzężenia zwrotnego można mieć wpływ 
~a cnarakterystyki samolotu tylko przez zmianę jednego parame­
cru układu (współczynnika wzmocnienia w pętli głównej). 
91. 
C.ARLSON J. ·: FLi 11t 
-.Visconsill Engn~g~~tJ"T""_"'!?":o'.""l"'".--::o""'o....,~--,~......;...__,.....,.-;;;..;;.._.c.=-=...;;..::'-'--=~c..;:;.;;;;..;;..;;;.i;.c;.:. 

- ozpatrzono za::;adnienia adaptacji 7, punktu ,,idzenia stabi-
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ustrojstw w si-
· stanami . Tru­

.Lzd.Akad 

Omówi ono układy auton,atycznej regula.eji urządzeń walcowni­
c:,ych. 

CZI CZI N t~DZE W. K.: Elektronikis I awtomatikisa da tielemiechani­
kis institutis szromiebi. Sakartwielos SSB, Mlecnijerebata Aka 
dier;1ia. ,:]'ruda Inst.Elektron. Awtomat. 'rielemiechan. Akad. Nauk 
Gruz. :3SR 1961 T. 2 s. 17 . 

ZJ.n.alizowano ogólne problemy dotyczące 

Omówiono problemy budowy pewnych układów adaptacyjnych i u­
czących się, pracujących na zasadzie przypadkowego szukania. . 
95. 
DONCE J . L., KING R.E.: A self~o~timizing non-linear control 
system. Proc.Inst.Radio Engrs 19 1 Ft. B 108 Nr. 40 p. 441. 

• Omówiono pracę układów adaptacyjnych o jednym parametrze re -
gulowanym. Rozpatrzono układ nastrajania współczynnika tłUillie­
nia nieliniowego układu nadążnego. 
OF. 

FELDBAUl\l A.A.: Wo ros~ statisticzesko·· tieorii 
ticzeskoj optinuzactt1. ·ru y , ez • ongr •. 
Izd. Akad. Nauk SSS Moskwa 1961 T. 2 s. 665. 

Umówiono metodę wyznaczania czasu procesu przejściowego, 
wartości ucµybu ustalonego przy danym regulatorze oraz sposób 
wybor_u optymalnych parametrów · regulatora. Analiza jest oparta 
na procesach markowskich w układach zamkniętych. 
g7. 
GIBSON J .E.: ,3elf-o timizin • or ada 
1 Intern. Congr. I ~Ac 1foscow 1 o • 
worths. .. · 

l<o zpatrzono kryteria jakości stosowane w układach adaptacyj 
nych oraz inne problemy spotykane w złożonych wieloparametro­
wych układach adaptacyjnych. Opisano cyfrovry model do badania 
układów adaptacyjnych. 
92. · 
EM I K.W ., 1I'HALEn G.J.:IJhase-space anal:ysis and design of line­
ar discontLmcllls ly damped feedback control systel)lS . Applic. a. 
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Ind. 1961 Nr. 56 P• 196-203. 

Podano metodę syntezy układów, kt6re charakteryzuje aperio­
dyczna odpowiedź na skok jednostkowy • 

. 99. . ' 
HERSCIIBL R.1 Automat~che optimisatoren.Elektron-Rechenanlagen 
1961 Bd.' Nr. 1 S. . 

automatycznych opisanych w li 

Om6wiono zastosowanie teorii inwariantności do analizy ukla 
d6w wykonujących bardziej złożone z8.llanie niż regulacja stało­
wartościowa1 programowa lub nadążna . w szczególności zaś ukła­
dów z nastrajru:!.iem charakterystyk , parametrów, nieliniowości , 
algorytmów, struktury itd. 
101. 
~ACOBS O.L.R.a A review of self-ad usti 
J. Electronics Jontro 

Podano pewne schematy układów automatycznej adaptacji i za­
proponowano ich klasyfikację. 
102. . . . 
JOHNSON R.A.' HILL ,J .D.: A new d.c. levęl control for adautive 
systems. Electron. Engng 196'f Vol.~; P• 242. 

Podano opis i analizę układu elektronicznego,który utrzymu­
je . stale napięcie na obciążeniu z dokładności~ do 1% przy zmia 
nach obciążenia ' w szerokim zakresie. Układ nie wyinaga elementów 
o zwiększonej dokładności, gdyż dużą dokładność uzyskuje się 
przez kompensację uchybu. 
103. 
JONES R.W.:~S~om=e.......,..,,..r,,,a....-,.;:---......... =-,,,~~.._.~-....,-;__...,,,_---"t/=--,,.,~ 
1 Intern. Congr. 
worths. 

Zanalizowano pewne --regulatory fizjologiczne związane z uk­
ładem wzrokow,m. 
104. 
lTOSEPH D.' LEWIS J.' TON J.: 
sence of disturbances and a 

Przedstawiono metodę wyznacz_ania transmitancji układu li­
niowego przy wystlpowaniu sygnałów zakłócających na wyjściu u­
k.Łactu • .J:t;!·e1ctywnośc adaptacji układu ze zmieniającymi się para­
metrami zależy od czasu między kolejnymi pomiarami i od szybko. 
ści przeprowadzania pomiaru. Podano wyniki doświadczalne oraz 
metodę oszacowania popełnionego błędu. 
105. 
KAZAKIE'WICZ W.W.sO 

eh ob·ektow 
· oskwa 
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procesie ekstremalnogo regulirowan;ja inier­
ri naliczii v,ozmuszczeni ·• Trudy 1 Mieżd. 

60. • Moskwa 1961 zd.Akad.Ifauk :::ssR. 



Rozpatrzono pewne sposoby zmn1eJszania wpływu inercji obie­
ktu regulacji i osłabienia działania wymuszeń. 
106. 
KERR R.B., SURBER W .H. s ecision of im uls-res ona 'identifio­
ation based.on short norma o1erating recor s. nst. a a 
Trans. Autom. Control 1g61 Vo • 6 Nr. 2 p. 173. . _ 

Podano układ do szybkiego wyznaczania odpowiedzi impulsowej 
układu regulacji podczas normalnej pracy. Przytoczono dane do­
świadczalne ilustrujące omawianą metodę. 
107. 
KINNEN E.1 
Proc. Inst. 

Opisano metodę określenia dynamiki obiektu regulacji •przez 
aproksymację przebiegu przejściowego wielomianami Laguerre'a 
lub układea linio,-o niezależnych funkcji. Zanali"zowano także 
pomiar parametrów p~zyjętego modelu metodą kompensacyjną i bez 
pośrednią oraz możhwości wykorzystania teg" _pomiaru w ukła­
dach adaptacyjnych. 
109. 
KOPP R.E.: On "ban5-banr ada~ttve control syętems. Inst.Radio _ 
Engrs Intern. Convent. ~ee. 1 61 Ft. 4. · 

Opisano dwupołoteniowe układy adaptacyjne,podanc metody ma­
tematycznego opisu tych układów. Dla układów wyższych rz~d.ów 
wyznaczono przybliżone · krzywe przełączeń i warunki istJlieni~ 
cyklu granicznego. Wyniki teoretyczne sprawdzono na maszyn!~ 
analoe;owej. 
110. , 
KOZŁOW M.J.; LESKOW W.T.: ~O~b...::.odn;;:;,::;o~m=-;;.,;:=,:~~:...;;.;;.:.;-=.::.:::.1,i.=.,~=~­
~onastro ki w nielinie n c a 
~ ·a. a , erg. 

Rozpatrzono układy regulacji automa-tycznej, którycn parame­
try zmieniają się powoli w sposób przypadkowy. Aey zapewnić 
właściwą prac·ę układu, należy dawać duże wartości współcz1llD,i­
ka w'.".mocnienia. Wymaga to wprowadzenia do głównej pętli układu 
dwu członów: jednego nastrojonego na częstotliwość drgań, któ­
re powstają, gdy układ jest niestabilny, drugiego zaś o zmien­
nym. współczynniJru wzmocnienia. Danymi wyjściowymi do zaprojek­
towania układu są: częstotliwość -, ?.:a.kres zmian i maksymalna 
amplituda drgań. Podano przykład zastosowania omawianej metodJ' 
w układzie nadążicym z nieliniowym wzmacniaczem (nasycenie). 
111. 
KRASOWSKI A.A.: Dinamika nie reri eh sietiem awtomaticl!ieako­
go riegulirowanja s e_s r1ema noJ ~amonas roJ o ruJu-
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szczich ustrojstw. Trudy 1 Mie~d. Kongr. IFAK Moskwa 1960.T.2. 
Moskwa 1961 !zd. Akad. Na.uk SSSR. 

Wyprowadzono równania całkowo-rótniczkowe pierwszego przy­
bliżenia procesów adaptacji ciągłych liniowych układów automa­
tycznej regulacji z ekstremalnym nastawianiem korektorów. Po­
kazano, że dla niby-ustalonego stanu pracy równania te prze­
kształcają się w równanie ciągłego układu ekstremalnego. Poda­
no warunki stabilności niby-ustalonego procesu adaptacji. 
112. 
KRASOWSKI A.A.: ~Nrirek~o~t~o~~~~~~~~~~r-?~.:a:.:;:;:.;:::;:;~~~ wa·u.szczichs ·a sis 

r. s. e 

Omówiono układ automatycznej regulacji pewnych zespołów . 
przemysłowych. Zadaniem układu jest ekstremalizowanie wskaźni­
ków jakości produkcji,przy czym w charakterze sygnału szukania 
wykorzystuje się naturalną fluktuację parametrów produkcji.Po­
dano przybliżoną analizę jakościową równań prętli adaptacji 
i warunki, które powinien spełniać proces i pętla adaptacyjna. 
113. 
KUCHTIENKO A.U.: O kie ustro·stw imitiru uszczich ż e 
or~anizf.. Tru<ly ez. ongr. 
19 1 Iz~ Akad~ Nauk SSSR. 
Omówiono prace J. I. Grdiny na temat dynamiki organizmów ży­
wych opublikowane przed 50 laty. Używany w nich aparat mecha­
niczno-matematyczny jest stosowany do analizy pracy współczes­
nych urządzeń imitujących żywe istoty lub ich organizmy, np. 
sztuczne serce. 
114. 
KULIKOWSKI R.: O układach automat czne • 
.Arch. Automat. 1 e emec an. • 

Omawiając zagadnienia dotyczące układów optymalnych autor 
porusza problemy bardzo istotne również dla układów adaptacyj­
nych, jak np. zagadnienia identyfikacji, ekstrapolacji i fil-
tracJi kryteriów jakości. · 
115. , 
LERNER A.J.:Primienien·e samonastraiwa uszczichs'a sistiem si-
stiem awtoma iczes ogo upraw enfa. · ru e • ongr. ~ 
Moskwa 1gM. T. 6. Moskwa 1961zd. Akad. Nauk SSSR. . 

Rozpatrzono możliwości stosowania układów adaptacyjnych do 
sterowania procesów ciągłych. Podano przykłady. 
116. 
LICHTENBERGER W.W.: A technic of linear system identification 
usi~ correlatinij filters.Inst.Radio En.grs. Trans.Autom.Contr. 
1961'01. 6 Nr.~ p. 1S3. 

Opisano sposób wykorzystania funkcji korelacji wzajemnej 
sygnałów przypadkowych do wyznaczania odpowiedzi impulsowej 
układu. 
117. 
LI YAO TZU, VANDER VELDE W .E.: Philosoi~y of non-linear adapt­
i ve systems. Proc. 1 Intern. Congr. tr ltł:'oscow 1960. Vol. 2. 
London 1961 But·t;erworths. - . 

Podano definicję układu adaptacyjnego i przedstawiono spo­
sób ilościowęj oceny jego dynamicznych własności na przykła­
dzie prostego liniowego układu z dużym współczynnikiem wzmoc­
nienia. Podano też metodę analizy nieliniowych układów adapta­
cji biernej . 
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1'18. 
Look at America. Control 1961 Vol. 4 Nr. 41 p. 116. 

schematy bloko-

Podano ogólną metodę obliczeń układów adaptacyjnych, przy 
czym specjalną uwagę zwrócono na układy zawierające samona­
strajający się model.Na podstawie stanu parametrów modelu do -
konuje się korekcji zmian dynamiki obiektu. 
120. 
MARX M.F.:Desi as· ects of attitude control s stems. Inst.Ra-
dio Engrs. - utom. von ro ._ 

Omówiono pewne zagadnienia teorii lotu rakiet 'NYD¼.8-gające za­
stosowania układów adaptacyjnych. 
121. 
?.:CGRATH R.J., RAJ.ARAMĄN V., RIDEOUT V .c.: A parameter-1ertur­
b „ t;ion ada~tive control system. Inst.Radio Engrs. Trans. utom. 
'C!ontrol 19,1 NT. 2. ' 

Podano wyniki analizy układów adaptacyjnych pracujących na 
zasadzie wymuszania niewielkich zmian parametrów.Podano wiele 
przykładów zastosowania tych układów.Rozpatrzono pracę układów 
z modelem i pracę przy dużej częstotliwości zmian parametrów. 
Uzyskano zlinearyzows:ny model układu adaptacyjnego, który na­
stępnie sprawdzono na maszynie analogowej. 
122. 
MC GRA.TH R. J. 1 RIDEOUT V .C.: A simulator study of a two-para­
meter adapti ve s\stem. Inst. Radio Engrs '1:rans. Autom. Control 
1961 Vol. 6 Nr •• 

Rozpatrzońo układ adaptacyjny, w którym w celu minimaliza­
cji wskaźnika jakości (np. błędu średniokwad.ratowego) wprowa­
dzono zakłócenia (np. sinusoidalne) w postaci zmian tych para­
metrów, które określają wybrane kryterium ja.kości. Sygnał na­
stawiający parametry układu zależy od różnicy między rzeczywi­
stymi a optymalnymi wartościami tych parame.trów. Rozpatrzono 
też pracę układu w przypadku przebiegów.przypadkowych na wejś­
ciu. Podano wyniki badania układu. 
123 .. 
MILSUM I.M.: Ada tive control of 
terion. Proc. nterr.. 
1961 Butterworths. 

Omówiono tzw. ekonomiczne kryterium jakości układów adapta­
cyjnych. Przeprowadzono analizę statystyczną układu adaptacyj­
nego. Podano schematy blokowe 1.ikładów badanych na analizatorze 
analogowym. · 
124. 
NESBIT R.A.:A statistical measure of the effectivness of adat­
tation in control systems. Inst. Radio Engrs Intern. Conven. 
Rec. P€. 4 1961. · 

Podano statystyczną miarę skuteczności adaptacyjnych zmian 
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jednego lub większej liczby parametrów układu.Miara t~ umożli­
wia ocenę i porównanie rótnych typów ukl ad6w regulacji, zarów­
no liniowych, jak 1 nieliniowych. Wprowadzono pojęcie ideal~e­
go układu adaptacyjnego z punktu widzenia określonego parame­
tru. Przytoczono kilka przykładów umożliwiających porównanie 
właściwości adaptacyjnych pewnych t;y-,p6w układ6w. 
125. ' n 
OETKER R.: Fol~ere~ler als Stells~stem ubergeordneter. Regel­
ungstechnik 19 1 B. 9 Nr. 1 s. 1 • 

Rozpatrzono adaptacyjny układ automatycznej regulacji proce­
su przemysłowego.Aby zmiany parametrów obiektu nie miały wpły­
wu na eynamikę układu regulacyjnego, można wprowadzić dodatko­
wo sygnały lub zmieniać parametry regulatora. Poll'Liaru charak­
terystyk obiektu dokonuje się· stosując odpowiednie urządze -
nie obliczające. Wypracowuje ono sygnał,kt6ry jest porównywany 
z zadanym - różnica stanowi podstawę _do korekcji. Podano przy­
kłady zastosowania układu VI praktyce. 
126. 
PAPADACHE I.1 Auto-adaptive systems. Automatica si Electronica 
(Roumania) 1961 Vol. 571r. 5 p. 200. 

. .Przedstawiono ogólne aspekty ukł.adów adaptacyjnych. Podano 
strukturę i przedyskutowano wybór kryteriów jakości tych ukła­
dów.Poda.no także kilka przykładów zastosowania układów adapta­
cyjnych do regulacji procesów technologicznych. 
127. 
PHISTER JIII., Jr. i A. com~arison of predictive and e:>..7)lorato~ 
modes of computer con rol for industrial processes.' Proc. 
'Intern. Congr. IFAC Moscow 1960. Vol. 2 • . London 19b·1 Butter-
worths. · 

Omówiono dwa rodzaje układów regulacji automatycznej:z pre~ 
dykcją i z poszukiwaniem. 
128. 
PLESSIS du RmM., BRAUN L.,Jr.: Discussion of "On auaptive con­
trol s;rstems". Inst. Radio Engrs Trans. Autom.Control 1961 
voi. 6 Nr. 1 p. 84. 

Opisano pewne uogólnienie metod. analiz,y stosowanych w ukła­
dach adaptacyjnych o powolnych zmianach parametrów obiektu.Za­
stosowano metodę analizJ układów impulsowych. 
129. . 
POTTER Norman S.: Pro~rammed .search in adaptit:e systems. Iru;t, 
Radio Engrs Trans. Mi It. Elect:con. 1961 Vol. 5 I'h'. 4 p. 362. 

Omówiono organizację szukania w układach elektronicznych 
nadążania za celem. Rozpatrzono przypadek, w którym składowa 
przypadkowa sygnału jest mał a w porównaniu z sygnalem użytecz-
n~. . 
130. . 
ROBERTS A.P.: Self-optimizing control systexy. Control ·1961 
Vol. ·4 Nr. 34 p. d4. . . 

Omówiono referaty wygłoszone na 1 Kongresie IFAC w Moskwie 
w 1960 r. do~ycząc~ układów adaptacyjnych. 
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Omówiono układ autopilota, w którym polepszenie własności 
adaptacyjnych uzyskuje się poprzez . objęcie pętlą sprzężenia 
zwrotnego przekaźnika o dużym wzmocnieniu i włączeniu w szereg 
modelu o żądanych wymaganiach dynamicznych. 
132. 
SELF O.: Adałtivni systemy. Souhru praci ,a automat 1959. Praha 
1961 s. 149- 54. . 

Rozpatrzono zasady budowy regulatorów optymizujących cha­
rakterystyki układu. Podano przykład układu regulacji z opóź­
nieniem, którego zadaniem. jest nastawianie się na nieznaną 
wielkość taką, żeby dyspersja odchylenia była jak najmniejsza. 
133. 
SHERIDAN T.B.: erimental anal sis of time variation of 
human o~erators rans er une ion. oc. n ern. 
Moscow960. Vol. 2. London 1961 Butterworths. 

o-

blo-

. Inst. Radio Engrs Trans. 

23 



Opisano impulsowy układ ·adaptacyjny radarowego układu nadtv, 
żn~go~ Układ może się ada~tować do gwaltowynch zmian sygnału 
weJściowego. 
139. 
TAYLOR W. K.: An e 
automatic opti~1IU.~z~a~~:-=~:-=-::---:ii-""ii-:~~~~=-==~w~n~~~-;,iiii~~. 
Vol. 2. Lonaon 1961 

Opisano automatyczny optymizator z prostokątnym sygnałem 
próbnym. Rozpatrzono możliwość budowy n-parametrowego optymi-­
zatora opartego na metodzie gradientu. 
140. 
WARYGINW.N.:Niekotor 'ewo ros 
tiru uszczims a na e striemum. 

s. 

Omówiono zagadnienie adaptacji w razie przypadkowych zmian 
parametrów obiektu. Zadanie, postawione układowi automatycznej 
regulacji,polega na zachowaniu stałości charakterystyk dynami­
cznych układu. Jako przykład opisano układ, którego zadaniem 
jest utrzymanie określonej szerokości pasma przenoszon€gO 
przez serwomechanizm. 
141. · 
WEYGANDT C .N. , RJRI N .N.: Transfer-function tracking and ada~ 
tive contr~l system. Inst. Radio Engrs Trans. Autom. Contro 
'f9~1 vo1. Nr. 2. · 

Rozpatrzono układ regulacji opisany liniOW'Jlll równaniem rót­
niczkowym, którego ws~ółczynniki mogą ulegać zmianom na skutek 
zmian otoczenia. Zadaniem pętli adaptacyjnej jest takie nasta­
wienie parametrów regulatora, ~eby zachować określoną przepus­
towość układu. Podano schemat u.kładu i matematyczne zależności 
określające jego pracę. 
142. 
ZASŁAWSKI I. I.: Awtomaticzeskoje uprawlenil chimikotiechnolo-
iczeskimi rocessaini s is olzowan'em a entno o modieliro-
~• • · sies. c· o. 
Nr • . 5 s. 482. 

Omówiono problem optymizacji p:,~ocesćw przy jednoczesrcym wy­
korzystaniu modelowania, przewidywania i adaptacji. 

Rok 1962 

Opisano układ adaptacyjnego autopilota typu H-14 opracowa -
nego przez firmę Minneapolis-Honeywell. 
144. 
ANDREW A.M.; An e erimental 
self-or~anizing sys ems. 
1-962 Io • 8 Nr. 5. 

Rozpatrzono różne algorytmy działania dyskretnych układów 
samoorganizujących się. 
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145. 
BIELENSKI para­

o wozmuszcze 

Omówiono układ optymalnego sterowania wieloparametrowego 
niestacjonarnego procesu. Sygnał sterujący oblicza się na pod­
stawie bieżących właściwości statystycznych procesu. Podano 
kilka wzorów o znaczeniu praktycznym. 
147. 
BONGIORNO J.,Jr.: Stabilit and conver ence 
delreference adagtive con ro s~s ems. ns. 
łutom. Control 1 62 Vol. 7 Nr. p. 30. 

of mo-
ngrs „rans. 

Opisano sposób budowy i analizy układów 
gający na umieszczeniu w układzie modelu w 

adaptacyjnych pole­
gałęzi równoległej 

do obiektu. 
148. 
CLARK R. N. , WHEELER P. C • :.:,:A~,;;,.:;:;.....:~=;;..:.;::ri...::=:.=.::.-.::;;;..-.:::...;..;=.;::=.....;;.:....,; 
large initial error. Inst. • 7 1962 Nr. 1 P• 33. 

Opisano układ adaptujący się do zmian parametrów obiektu. 
Obiekt ma dwa zmieniające się parametry. Ich zmiany są kompen­
sowane zll1ianami parametrów ,regulatora. Wykazano, że średni czas 
adaptacji jest około 6 razy większy niż czas regulacji (przy 
założeniu stałości parametrów obiektu). 
149. 
DORATO P.: Plant ada!tive optimal ustems.Inst.Radio Engrs Au­
tom. Control 1962 Vo. 7 Nr. 4 p. • 

optymalnych parametrów układu od 

Omówiono adaptacyjny układ impulsowy, w którym na podstawie 
pomiaru parametrów u.kładu zmienia się częstotliwość imrulsowa­
nia. Omówiono wyniki modelowania układów o stałej i zmiennej 
częstotliwości impulsowania.W wyniku porównania wyższość u.kła­
dów ze zmienną częstotliwością impulsowania wydaje się oczywi­
sta. 
151. 
EYKHOFF P., SMITH O.J.M.: Optimalizin~control with process­
d~amics identification. Inst. Radiogrs Trans. Autom.Coni:JDI· 
1 2 Vol. 7 Nr. 2 p. 140. 

Omówiono układ z nastrajanym modelem. Obliczenia wykonuje 
się na maszynie liczącej ze względu na złożoność zagadnienia.. 
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152. · 
FIELD W.B.: Adaptive th.ree-mode controlleF• ISA J. ~962 Vol. 
9 Nr. 2 P• 30. . 

O.pisano uklad,który wykorzystuje maszynę analogową jako re­
gulator. Układ ten może współpracować z wieloma obwodami za­
pewniając przez to korzystne warunki sterowariia. 
153. . 
FLEISCHER P.E.: Optimum design of ~assive-adantive linear feed 
back system.a witnvarying plants. Inst .• Radio tfugrs Trans.Autom 
ControT 1962 Vel.? Nr. 2 p. 117. · 

Omówiono :przybliżoną metodę projektowania ukla.dów niewra.ż -
liwych ha zmiany parBll!etrów obiektu przy uwzględnieniu szumów 
przetwornika. · · 
154. 
FLORE1lTIN J. J. t O ro bin 4,.._:;;~~~~=~~~~~-,,:~~~ir=~,....;~=.;;~~ Ba:esian system. ee ron. 
16)-177-

Podano przykład, na którym rozpatL"Uje elę metody teorii uk­
ładów adaptacyjnych. Zakłada się, że na obiekt można podawać 
impulsy próbne. Obliczenia wykonano na maszynie liczącej. 
155, · 
FLORENTIN J. ,J.: .,;iP~ar~t'i:'.i~a~lr--:,i'X"ii~~r"'-'"'7iri.i~--r~--.~.==--='--'=-
J. Electron. a. ontro 

Omówiono adaptacyjne sterowanie obiektu. Na podstawie nie­
dokładnych pomiarów wyznacza się i za każdym krokiem poprawia 
statystyczne charakterystyki współrzędnych określające stan o-­
obiektu.Na podstawie tych charakterystyk ·ustala się algorytm 
sterowania. Metoda jest zilustrowana na przykładzie układów 
liniowych, w ktqrych zmiany parametrów mają charakter szumu 
gaus owskiego. 
156. 
FULLER A.T.: Bibliogravlcr of o~timum non-linear control of qe­
terminate and stochastic-defiru.te systems.J. Electron. a. Con­
trol 1962 Vol. 13 Nr. 6 ·p. 589. 

Podano częściową i prowizoryczną bibliografię 8.l'tykuł6w o 
układach optymalnych opublikowanych do 1961 roku. Spis ten za­
wiera 326 pozycji. 
157. 
GELB A.:Graphical evaluation of the sensitivity function using 
the Nichols cnart.Inst. Radio Engrs Trans. Autom. Control Vol. 
'l N'r. 4 p. 57. 

Podano wykreślny sposób znalezienia funkcji wrailiwÓści ea­
mkniętego układu regulacji na zmiany paranietr6w transmitancji 
układu otwartego polegający na wykorzystaniu odwrotnej charak­
terystyki amplitudowo-fazowej układu otwartego. 
158. . 
GIBSON J. E., SCm.TLTZ D. G.: The variable Fziadient method for 
ffneratin~ Liapunov functions. Trans.Amer. nst.Electr. Engrs 

• 2 196 Vol. 81 p. 203. · . 
• 

Przedstawiono metodę konstrukcji funkcJi LiapunQwa dla au­
tonomicznych układów nieliniowych. Podano przykłady. 
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159. 
Gordiejew W.A.i Princ ostro samonMtraiwa uszczichs a 
sistiem. Izw. Aka • Nauk SSSR, En erg. i Awtomat. 196 Nr. • 
-- Zanalizowano obwód adaptacyjny układu regulacji automatycz­
nej. Obwód składa się z elementu obliczającego wskaźnik jakoś­
ci i członu wykonawczego. Podano wyniki badań pętli adaptacyj­
nej. 
160. 
GRISZYN W.P.:~O-=~~=-.::.e~:=:a;;=~~~~~:....;.~;;==i.:;:.-~=::.:;:.;;~ 
awtomaticzeskogo 
Hr. 12 s. 1602. 

Rozpatrzono proces lądowania s~olotu. Jeden z parametrów 
procesu zmienia się przypadkowo z nieznaną funkcją rozkledu. 
Przed.stawiono algorytm adaptacji minimalizujący wskaźnik jako­
ści. 
161. . 
HOLLAND I.H.sOutline for a lo~ical theory bf ad~tive systems. 
J. Ass. Compu"f. Machinery 1g~ Vol. 9 N"r: 3 p. ?. 

Rozpatrzono zastosowanie teorii automatów skończonych do ba­
dania układów adaptacyjnych. 
162. 
HOROWITZ I.M. I 
systems. Inst. 
Nr. 1 p. 48. 

Autor dowodzi, że wiele problemów regulacji 
·za pomocą układów adaptacyjnych moina rozwiązać 
budowanych układów konwencjonalnych. 
163. 
HSU J. C. , MESERVE W• E. 1 
systems. Inst. Radio Engrs rr. 1 "ii. 24. 

rozwiązywacych 
za pomocą roz-

Podano metodę analizy i syntezy układów adaptacyjnych.Opar­
to się na metodzie uogólnionej kompensacji. Ze względu na błę­
dy pomiaru,problemy identyfikacji i sterowania nie mogą być 
rozpatrywane oddzielnie. Zalemotci międ.zy tymi dwo!!la procesa­
mi są określone zgodnie z teorią podejmowania decyzji. 
164. -
JEMIELJA.i'l'OW S.W., BIERTMANT M.A.1 K wo rosu o 
sokokaczestwienn eh s.i.stiem a•Ntoma,..-c ... i""'c·z""e.;;s,-..0---0 ..... u-.. ..... __.,-.a,,;;a.~._,.""'_ 

Rozpatrzono możliwość budowania układów adaptacyjnych o 
zmiennej strukturze z wykorzystaniem pewnego ~tałego odcinko­
wo-liniowego algorytmu sterowania. Fizyczną zasadę układu moż­
na wyjaśnić przez analogię do układów :przekaźnikowych pracują­
cych w stanie ślizgowym. 
165. 
K.ATAYAMA A.:_,:.:.A~r~o~o~t;;...:a=.i~~=--=-=--==~;:..:..:~;.;..:;:;;;;::..,..:: __ o1.wo,;:..:::.:~=::.;;..;;.::.: 
Inst. Radio ~ngrs 

Omówiono układ automatycznej regulacji, którego przepusto­
wość mo żna przedstawić w postaci ilorazu wielomian6w,w których 
wspó?Gzynniki zale~ą od parametru zmieniającego się w szerokim 
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zakresie. Stosując metodę miejsc geometrycznych autor konstru­
uje krzywe programowe, kt6re ·,viążą, zmianę parametru i sygnał 
potrzebny do samonastawiania układu. 
166. 
KAYA Y., YAMAMURA s.: A self-adaptive srstem with a variable­
varameter PID controller. Trru1s. Amer. E ectr. Engrs 1962 Vol. 
bO Nr. 58 p. 378. 

P.::·zedstawiono ·nowy typ układu adaptacyjnego, w którym para"'." 
metry regulatora PID są dobierane tak, żeby kompensować zmiany 
dynamiki obiektu. Wypadkowa przepustowość układu regulacjijest 
zbliżona do idealnej, mimo że dynamika obiektu może ulegać du-
żym zmianom. · 
167. 
KAZAKOW I.J.: K statisticzesko 
straiwajuszczic1sJa sistiem. zw. erg. 
Awtomat. 1962 Nr. 6. 

Omówion~ układy z ekstremaliJ.Ylll nastrajaniem parametrów me­
todą gradientu za pomocą dodatkowego operatora zależnego od 
struktury oraz parametrów obiektu i urżądzenia sterującego. 
168. 

, KOLLMANN E.: Darstellun dem 
Analogrechner. • 

Rozpatrzono układ adaptacyjny czasowo-optymalny. 
dokonuje się przez zmianę współczynnika wzmocnienia. 
podaje się próbne drgania s inusoidalne. 
169. 
KULIKOWSKI J.: Za~adnienia stat st czne ·ot 
rer,lac#i ekstrema neJ. Arc. 
3- . s • 19-434. 

Adaptacji 
Na układ 

z. 

Rozpatrżono zagadnienia optymalizacji układów regulacji esk­
tremalnej" z punktu widzenia u.niez_ależnienia decyzji roboczych 
od przypadkowych fh.Gttuacji wie:~: :>ści wyjściowej. Zanalizowano 
metody op:i.su własności statystycznych obiektu regulowanego i 
optymalizację pojedync~ych decyzji _ :boboczych.Zaproponowano no­
we rozwiązanie techniczne układu decyzyjnego~ 
170. . 
LACKEY R.B.I.: An ada tive control s stem with sinusoidal a-
rameter perturba pp 1 p. 

·opisano i zanalizowano klasę układów adaptacyjnych, w któ­
rych automatyczne szukanie parametrów optymalnych odbywa się 
za pomocą próbnego sygnału s inusoi dalnego. 
171. 
LINDAHL J. H • . , lvICGUIRE W. M.: Adaptive control flies the X-15. 
Control Engng 1962 Vol. 9 Nr. 10 :p. 93. 

Podano opis adaptacyjnego układu sterowania samolotu X-15. 
172. 
MEDIT[IH J.s., GI3S01: J.E.: On the I·ealtime control of time-va­
r~ing linear systems. Inst. Radio Engrs 1.L'rans. Autom. Control 
1 62'vo1. _7 Nr. 4 p. 3. 

_Rozpatrzono optymizacj ę procesów w impulsowych układach re-

28 



guJ.acji z parame-l;raJlli zmieniającymi się w czasie.Sygnał steru­
jący otrzymuje się przez ekstrapolację przy użyciu funkcji or­
togonalnych. 
173, 
MIEJEROW M.W.: K sintiezu sistiem s zostkoj s trukturxr ekwiwa­
lentn eh srunonam"alwa'uszczirns'a sistiemam. Dokl . ad . Nauk 

Wyróżniono dwa rodzaje zakłóceń: zewnętrzne 1,;rymuszenia wcho­
dzące na obiekt i zmiany charakterystyk obiektu niezależne od 
zewnętrznych wymuszeń. Układ jest równoważny adaptacyjnemu,je­
śli dla pierwszego rodzaju zakłóceń procesy w układzie nie za­
leżą od zewnętrznych wymuszeń,dla drugiego zaś rodzaju czułość 
nie zależy od przepustowości obiektu. Podano struktury takich 
układów dla zakłóceń różnego rodzaju. , 
174. 
MILLER B.: Auto?ilot incorporates dual stabilization. 
Week 1962 Vol. 7 Nr. 5 p. 54 a. 57. 

Aviat. 

Opisano układ adaptacyjnego autopilota firmy Sperry Phoenix 
Adaptacja jest oparta na _analizie widma energe tycznego sygnału 
uchybu i automatycznej optymalizacji współczynnika wzmocnienia 
Podano opis mechanicznego autopilota i dane eksploatacyjne . 
175. 
NIGHTINGALE J . M.: Parameter- erturbation ada tive 
stems with impos ed contraints. 
~962 Vol. 169 Nr . 16. 

Omówiono pewne cechy układów przestrajających swoj e parame­
try na podstawie pomiaru pochodnych kryterium jakości.Zapropo­
nowano układ rozwiązujący zagadnienie metodą szukania wzdłuż 
Y.rzywej ograniczeń. Rozpatrzono również układ o minimalnych 
stratach na szukanie parametrów optymalnych pracujący z dwiema 
pętlami przestrajającymi dwa różne parame try. 
176. 
NIKIFORUK P.N.i Automatic control b. s s tern variables 
.!2.B• J. Electro p. 

Omówiono układ adaptacyjny bez :próbnych wymuszeń, którego 
podstawą działania jest anal_i,za ZHaJ;: ów uchybu, pochodnej uchy­
bu, sygnału wyjściowego i pocaodr1ej sygnału wyjściowego. Na 
podstawie tych informacji blok logiczny zmienia współczynniki 
sprzęż.eń sztywnych i dynamicznyci1. 
177. 
NOLAND J. H.: StabilitY analysis of a r apidly adapting control 
system. Applic. a. Ind. 1962 Sept. 

Podano metodę analizy stabilności układu 3daptacyjnego z 
modelem o szybkiej adaptacji. Wzmocnienie układu nastawia się 
na podstawie chwilowej różnicy między ,gygnałem wyjściowym mo­
delu i układu. Układ_ d~:l,.ała w'łaśctwie przy sygnale wejściowym 
typu fali prostokątnej, trójkątnej i sinusoidalnej. 
178, -
FERELMAN I.I.: Samol'l.astanawliwajuszcza. ·s 'a - ro r0 ramma kak sred­
stwo ołuczenka re;_;._l<ci - na. wychod2e :inie ·no"'o a1.namiczesKo o 
o 1.e a regu irowan~a. Awtomat . i ' ielemiec an.. r. • 

lłpzpatrzono ukła -1 s terowania z programem samonastrajając-ym 
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sit na podstawie odpowiedzi układu na kolejne sygnały pr6bne. 
Proces stercwania realizuje się bez wykorzystania informacji 0 
transmitancji obiektu regulacji. 
179. 
PINSKIER I.s., CEJTLIN B.M.1Nieliniejnaja zada9za optimi~acJ1. 
Awtomat. i Tielemiechan. 1962 Nr. 1~. 

Rozpatrzono mtodę poszukiwania optymalnych parametrów ukła­
du. Jeteli kr;yteriwn jakości jest form~ kwadratową, to można 
udowodnić, że poszukiwanie omawianą metodą odb11fa się w ciągu 
skończonej ilości kroków. 
180. 
POLSON R.1 Thę "adaptiyt" autopilot. Slcyways 1962 Vol. 21 Nr.3 
P• 18-19. 

Opieano układ autopilota adaptacyjnego firę Minneapolis Ho 
ne;ywell,którego gl6~ zadaniem jest utrzymanie stałości cha­
rakte.r;yatyk dyna.mic~oh w r6:uqch warunkach lotu. Jest to re­
alizO'll'ane przez zmimt wzmocnienia wzmacniacza nieliniowego. 
181. • 
POPOVIC U• 1 Si temi z .a.l&• Tehnik""'.'a...,':it'll'~.,...-,,lf""""""""'~~=~...,..,~..,,.,~~,--~---....... ----a......._. 

Podano przegląd 1 klasyfikację adaptacyjnych układów regu-
lacji. · 
182. 
RA.JARA.MAN v.1 Theo;rz of two-pa.rameter control system. Inst.Ra­
dio Engrs Trans. hlom. Óoiil;roi 1962 Vol. 7 N'r.4 p. 20. 

Rozpatrzono dwuparametrowy układ adaptacyjny z modelami włą­
czollJllU. równolegle do obiektu i modelem z zakłócanymi parame 
tram1.Szczeg6ln~ własnością rozpatrywanego układu jest nieza -
letność wyjścia od parametru zakłócającego modelu. 
183: 
ROBERTS J. D.: A method of optił!P.Zing adjustable ~arameters in 
!- control s;rstem. 'l>roc. Inst. Electr. Engrę 1962 Vol. 109 Nr. 
tilrp. 519-528. , 

Opisano układ adaptacyjny,w którym są wyznaczane pochodne 
cząstkowe kryterium jakości względem poszczeg6lnych parametrów 
przez liczenie funkcji korelacji sygnałów przechodzących przez 
układ w czasie jego normalnej pracy.Uetoda ta nie wymaga prób­
nej zmiaxcy parametrów w celu wykrycia odchylenia odminlmum. 
134. 
ROBERTS J. D.1 .4 method of o~ti!izing a~u.stable parameters in 
a co4tĆgfl systeg!• Proc. Ins.ectr.grs Pap. 4000 fil. 196~ 
'Voi. 1 p. 51 • . 

Opisano metodę optymalnego nastrajania parametrów regulato­
ra przy danej charakterystyce obiektu i własnościach statysty­
cznych sygnału wejściowego. Rozpatrzono przypadek układu z og­
raniczeniami i podano wyniki modelowania układu II rzędu. 
185. 
ROY R. J., DE RUSSO P. M. z A di 0·ital ortho onal model for non­
liriear rocesses wi th two-leve in uts. ns,;. a io grs ·1rans. 
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za pomocą sygnałów dwupoło~eniowych.Jest to model ortogonalDy, 
w którym nastraja się współczynniki liczbowe odpowiadające 
różnym sekwencjom sygnału wejściowego. 
186. . 
RUDD Dale F.:Strate;! of data selectionfor adaptive automation 
Operat. Res. ·19~2 Vo. 10 Nr. 2 p • . 232. 

Rozpatrzono problem selekcji zmiennych charakteryżujących 
przebieg jakigokolwiek procesu regulacji z punktu widzenia 
strategii układu. Selekcji dokonuje się za pomocą maszyny ma­
tematycznej z ograniczoną pamifcią. Rozpatrzono dwa systemy wy 
boru danych: markowski i prosty układ uczący się. Jak wykazały 
badania, układ markowski jest wratliwszy na szumy, ale wymaga 
mniejszej objętości pamięci. 
187. 
RUTMAN R. s.: Samonastraiwa 
po dinamiczes m car 

~ Podano przegląd układów adaptacyjnych oraz ich klasyfikację 
Omówiono układy z pośrednim pomiarem kryterium jakości. 
188. · 
scilllFER o.:On the influence of stochastic disturbances on~ 
cess control systems and how to overcome It. Regelungstec k 
1962 Bd. 10 Nr. 1 s. 2-6. 

Przedstawiono na przykładach wpływ zakłóceń stochastycznych 
na przebiegi w układach regulacji automatycznej. Podano wska­
zówki dotyczące wyboru odpowiednich układów i możliwości wpro­
wadzenia zmian w układach istniejących w celu uzyskania włas -
ności adaptacyjnych. 
189. 
SCHMIDT G.: Adaptive control loop with reference model. Regel­
ungstechnik 1962 Bd. 10 Nr. 4 s. 145. 

Omówiono metodę badania pewnego układu adaptacyjnego za po­
mocą maszyny analogowej. Omówiono wady i zalety tej metody,wy­
korzystującej zarówno ciągle, jak i dyskretne sygnały wejścio­
we.Otrzymane wyniki porównano z wynikami modelowania na maszy­
nie analogowej. 
190. 
SJEWASTJ.ANOW N.P.: Im ulsno ·e rie;;::ulirowan·e funkc·onalow.Izw. 
Akad. Nauk -SSSR, Enierg. l A uomat. 

Opisano układ adaptacyjny,do wejścia którego doprowadza się 
w dyskretnych chwilach czasu wymuszenie próbne zależne od war­
tości funkcjonału jakości w danej chwili. 
1Q1. 
S~HTH KELVIN c.: AJaptive control throu~h sinusoidal res~onse. 
Inst.Radio Ene;rs Trans.Autóin.Control 19 2 Vol.? Nr.2 p. 29„ 

Omówiono układ adaptacyjny z modelem i sinusoidalnym sygna­
łem kontrolnym wielkiej i małej częstotliwości. 
1Q2. 
STACROWSICT R. I. : Issledowan ·e modieli od.nokanalno o awtomno o 
optimizatora korre acjonnogo 1pa. wtoma . emiechan. 
1962 Nr. 10. 
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Cpisano elektroniczny model korc,l.acyjnego optyi.j_z,at;ora i 
przedstawiono wyniki przeprowadzonych n o.i nim bada.11. 
193. 
3TAHL K.: Non-linear optimization of control circuits. Regel­
ungstechnik 1962 Bd. 10 Hr. 1 S. ?. 

Przedstawiono pewne ogólne zasady optymizacji w przypadku, 
gdy są ograniczane parametry sterowane, parametry korekcyjne i 
ich pochodne. Podano rozważania dotyczące stabilności dla pew­
nych szczególnych przypadków. · 
194. 
S'l'HEJC V.: O Jtimalizace mnoha arametro 'eh re lacnich obvodu 
cislicovymi poutaci. v omatizace 1 6. Nr •. 7 s. 

Opisano metodę zastosowai1ia maszyny cyfrowej do optymaliza­
cji wieloparametroweco układu regulacji. 
195. 
SUGIE N., TSUJI .3.: Time-variant linear control 
Block-diac--ram re resentation and simulation 
puters. Bull. 1 ectrotechn. okyo 

Usystematyzowano metodę blokowego przedstawienia 
układów ree;ulacji z _parametrami zmieniającymi się w 
dano metodę modelowa.~ia takich układów na maszynie 
2 uwzględnieniem warunków początkowych. 
196. 
'rhe :first of two reports 

O. 5 Nr. 

liniowych 
czasie.Po­
analogowej 

Podano krótkie streszczenia 7 referatów wygłoszonych na Sym­
pozjum Układów Adaptacyjnych w Rzymie (10.:,iecień 1962). 
197. , • 
TOMUVIĆ R., BOM G. :An ada~tive artJ.fldal hand.Inst.Radio Engrs 
Trans. Autom. Control 196 Vol . 7 Nr. 3 p. 3. 

Opisano układ sztucznej ręki. 
źródła energii zasilającej oraz 
energii sterowania. Umożliwia to 
mózgu 1 rdzenia kręgowego. 
198. 

Podkreślono rolę wewnętrznego 
niskiego poziomu niezbędnej 

sterowanie układu sygnałami z 

WIDROW B.: Rate of adaptation in control systems. ARS J. 
Vol. 32 Nr. 9 p. 1378. 

1962 

Omówiono układy adaptacyjne z otwartą i zamkniętą pętlą 
adaptacji.Podano przykłady i metody zmniejszania czasu adapta­
cji. 
1QQ. 
WILEY Cletus N.: Self-or5anizin~ systems near hardware. Elec­
trqnics 1962 Vol·. 35 Nr. 23 p. O. 

Omówiono materiały konferencji w Chicago poświęconej ukła­
dom adaptacyjnym._ 
200. 
WILLIAMS G.M.E.:Self-adaptive control. :Systems in pl.'actice.Pro­
cess Control a. Automat. 1962 Vol. 9 Nr. 6 p. 272. 

Rozpatrzono zagadnienia związane z zastosowaniem adaptacyj-
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nych ukla.d6w regulacji w procesach przemysłowych i lotnictwie. 
Jako przykład układu przemysłowego podano reg-~lację procesu 
destylacji etylenu. Rozpatrzono możliwość zastosewania. do re­
gulacji maszyny cyi'rowej. Omówiono problemy zastosowania ukła­
dów adaptacyjnych w samolotach przy różnych prędkościach lotu. 
201 . . ' 
WOLF A.A.: On the si and short-term 
correlation rocesaes. oc 

.... ns • 

Wprowadzono pojęcie chwilowej funkcji korelacyjnej mającej 
zastosowanie przy syntezie układów adaptacyjnych.Otrzymano wy­
rażenie na rozkład chwilowej funkcji korelacji na szereg funk­
cji, które są róvme odpowiedziom impulsowym filtrów ortogonal­
nych. 
202. 
ZABORSZKY J., BERGER R.L.:.An inte~al s{łuare self-optimalyzing 
adaptive control. Applic. a . Ind. 962 . ovember. 

Omówiono cyi'rowy układ adapta.cyjny,który pracuje bez sygna­
łów próbnych. Podano jego charakterystykę, analizę i przykłady 
obliczania odpowiedzi czasowej na podstawie charakterystyki 
częstotliwościowej. 
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