Metody matematyczne automatyki i robotyki
pytania egzaminacyjne

Twierdzenie o funkcji odwrotnej

Twierdzenie o funkcji uwiktanej

Rownowazno$¢ funkcji

Twierdzenie o immersjach i submersjach

Lokalny i globalny dyfeomorfizm

Twierdzenie Morse'a

Twierdzenie 0 odwzorowaniach zwe¢zajacych

Uktad dynamiczny, strumien: twierdzenie o istnieniu i jednoznacznosci
Stabilnos¢: nieréwnos¢ Wazewskiego

10. Stabilno$¢: metoda funkcji Lapunowa

11. Réwnowazno$¢ uktadow dynamicznych

12. Linearyzacja uktadow dynamicznych: twierdzenie Hartmanna-Grobmana
13. Linearyzacja uktadow dynamicznych: twierdzenie Poincare'-Siegela-Sternberga
14. Nawias Liego pdl wektorowych, definicja 1 wlasnosci

15. Twierdzenie o prostowaniu pola wektorowego i rodziny pol

16. Dystrybucje i twierdzenie Frobeniusa

17. Sterowalno$¢ uktadow nieliniowych: definicje i kryteria

18. Réwnowazno$¢ afinicznych uktadéw sterowania

19. Linearyzacja statyczna uktadéw sterowania: twierdzenie Jakubczyka-Respondka
20. Odsprzeganie we/wy, struktura uktadu, dynamika zerowa

21. Linearyzacja dynamiczna: twierdzenie Charlet-Levine-Marino

CoNoR~LNE

Prosze¢ przynies¢ kopie tych zagadnien na egzamin.
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