PRZEDMOWA.

Pomys! tematyki konferencji zostal zainspirowany przez
gwaltowny rozwdj (szczegdlnie w ostatnich 1latach) teorii
ukladéw dynamicznych. Znalazlo to swdéj wyraz w nowo powstalych
kierunkach badan, do Jjakich niewatpliwie 2zaliczy&é nalezy
teorie ruchdéw chaotycznych i zjawiska bifurkacji zachodzace w
ukladach dynamicznych nieliniowych. 2jawiska te stanowia
przedmiot analizy w wielu dziedzinach nauki, takich jak
matematyka, fizyka, chemia i mechanika. W podobny sposéb
rozumiany moze by¢ rozwd)j metod perturbacyjnych, ktoére
znajduja bardzo szerokie zastosowanie rdéwnieZ przy analizie
ukladédw maszynowych. Tematyce tej posSwiecono czesS¢ wykladéw w
sesji plenarnej, oraz cale sesje o numerach 1 i 3.

Duze zainteresowanie wywolala sesja 4 poSwiecona dynamice
i sterowaniu robotdéw. Jest to niewatpliwie najnowszy kierunek
rozwoju nowoczesnej mechaniki, zardéwno w aspekcie poznawczym
jak 1 praktycznym. Zakres tematyczny osSmiu prezentowanych w
tej sesji prac z pewnosScia wzbogaca wiedze z tej dziedziny.

W dwdch ostatnich sesjach, tj. sesjach 2 i 5, podjeto
klasyczna, alé wciaz aktualna i ciagle rozwijajaca sie
tematyke poswiecona dynamice wirnikdéw podpartych w lozyskach
oraz niektdrym innym problemom mechaniki.

W materialach konferencyjnych opublikowano 25 prac, a
liczba autordw referatdw wynosi 34, w tym liczba uczestnikdow
spoza Lodzi wynosi 22.

W zamierzeniu impreza ta ma otworzyé cykl dwuletnich

konferencji poSwieconej tej tematyce.
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