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Ad.1.1.1 Przypadek szczegolny — klasyczna pochodna i catka
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Ad. 1.2 Roznica i suma niecalkowitych rz¢dow Griinwalda-
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Ad 1.2.1. Przypadek szczegolny — klasyczna roznica wsteczna i
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Ad. 1.2.2.Réznica i suma niecalkowitych zmiennych rzedow
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Ad. 2.1. Podstawowa struktura ukladu regulacji

Koncepcja regulatora 1890, PID ElmeraSperry z 1911 roku automatycznego sterowania statkiem, 1922 roku Nicolas Minorsky
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Ad. 2.2.1 Klasyczny ciagly regulator PID
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Ad. 2.2.1 Klasyczny dyskretny regulator PID
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Ad 2 3 Regulator PID niecalkowitych rzedow
Ad.2.3.1 Dyskretny regulator PID niecalkowitych rzedow
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Ad 2 3.2 Dyskretny regulator PID zmiennych niecalkowitych
rzedow
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Ad.2.3.3. Struktura dyskretnego regulatora PID zmiennych
niecatkowitych rzedow
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Ad.2.3.4. Odpowiedzi skokowe dyskretnego regulatora PID
zmiennych niecalkowitych rzedow
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Ad.3. Przebiegi w ukladzie rzeczywistym I symulacje
komputerowe
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Ad.4. Problemy otwarte

e Dobor funkcji rzedu dyskretnego rdzniczkowania i catkowania

e Dobor funkcji rzedu dyskretnego rdézniczkowania i catkowania
zaleznych od uchybu i sygnatu wyjsciowego regulatora

e Model niecatkowitego rzedu dynamiki ramion robota w oparciu
o formalizm Eulera-Lagrange’a

e Model niecatkowitego rzedu dynamiki platformy mobilnej

e Zastosowanie uproszczonych postaci réznicy i sumy
niecatkowitego rzedu

e Optymalizacja realizacji mikroprocesorowych




Ad.5. Wnioski koncowe

Narze¢dzie matematyczne:

rachunek rozniczkowo-calkowy niecalkowitego rz¢du bedzie
rachunkiem XXI wieku (Katsuyuki Nishimoto). Wszystko
wskazuje, ze juz si¢ staje.

Zastosowania:

e Modelownie zjawisk fizycznych (procesy dyfuzji, modelowanie
procesow tarcia, modelownie elementow elektronicznych -
kondensatoréow i cewek magnetycznych)

e Analiza dynamiki zjawisk i uktadéw fizycznych

e Synteza zamknietych uktadow sterowania z algorytmami
opisanymi rownaniami réznicowymi niecatkowitych rzedéw

e Przetwarzanie obrazow

¢ Projektowanie trajektorii autonomicznych ruchomych obiektow
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