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(1946–1998)
Andrzej Olbrot urodził się 6 kwietnia 1946 ro -
ku w Lisowie w powiecie jasielskim. Ma turę
otrzymał w I Liceum Ogólnokształcącym im.
Kró la Stanisława Leszczyńskiego w Jaśle w 1964
roku. W tym roku rozpoczął studia na Wy dzia -
le Łączności Politechniki War szaw skiej, któ re
ukończył w 1970 roku, uzys kując tytuł ma gis -
tra inżyniera elektronika w spe cjalności
Auto matyka. Po trzyletnich stu diach dokto -
ranc kich w Instytucie Auto matyki Poli tech ni ki
Warszawskiej obronił na Wydziale Elek tro ni -
ki w grudniu 1973 roku rozprawę doktorską.
W mar cu 1977 roku uchwałą Rady Wydziału
Elek troniki uzyskał stopień doktora habilito -
wa nego nauk technicznych w zakresie auto -
ma ty ki, prezentując monografię Sterowanie
ukła da mi z opóź nieniami przy ograniczeniach
w prze strzeni funkcyjnej. Od 1973 roku pra -
co wał w Ins tytucie Automatyki Politechniki
War   szaw skiej na stanowisku asystenta (1973),
adiunkta (1974–1978) oraz docenta (1978–
–1987).

W 1977 roku, w latach 1979–1980 oraz
w 1987 roku pracował jako visiting professor
na University of Minnesota, Center for Con trol
Sciences, współpracując z profesorem E. Bru ce
Lee. Prowadził także prace nau kowe w: Ma -
the matical Research Center of the University of
Montreal (1977), w Uni ver sitaet Bremen, Fach -
bereich Informatik und Mathematik (1981,
1986) oraz w Politecnico di Torino (1984, 1985
i 1987).

Działalność naukowa Andrzeja Olbrota
sku piała się początkowo wokół problemów te -
orii sterowania systemów z opóźnieniami, czyli

ich sterowalności, obserwowalności, wy kry -
wal ności oraz stabilizowalności drogą prze-
suwania biegunów. W tym czasie był jednym
z pierwszych badaczy, który w ana lizie tych za -
gadnień posługiwał się prze strze niami funk cyj -
nymi, a nie skończeniewymia rowymi. Wiele
jego prac z tego okresu za wie ra przełomowe
wy niki, na przykład w 1978 roku podał defi ni -
cje stabilizowalności i wy kry walności w pętli
otwartej układów z ogólną strukturą opóź nień,
pokazał ich związki z analogicznymi poję cia -
mi dla pętli zam kniętej, a na przełomie lat 70.
i 80. (we współ pracy, m.in. z profesorem E. Bru -
ce Lee z Center for Control Sciences na Uni -
ver sity of Minnesota) przedstawił praktyczne
kry  teria pozwalające sprawdzać sterowal-
ność, wy kry walność i stabilizowalność ukła -
dów z opóź  nieniami.

Pod koniec lat 70. jego zainteresowania
zwró ciły się w kierunku projektowania od por -
 nych (robust) układów sterowania (nazywał je
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„krzepkimi”). Za jego pierwszą pracę na ten te -
mat uznaje się artykuł, powstały we współ pra -
cy z A. Gosiewskim i opublikowany w 1980
ro ku, dotyczący odporności linio wych re gu la -
 to rów obiektów z opóźnieniami w pomiarze
stanu. W tym czasie rozpoczął badania nad
wy korzystaniem twierdzenia rosyjskiego ma te -
matyka W.L. Charitonowa (1978), dotyczą ce go
stabilności wielomia nów przedziałowych do
ba dania paramet rycznej odporności syste mów
sterowania. W 1982 roku jako pierwszy zwró -
cił uwagę spo łecz ności automatyków zajmu -
ją cych się bada niem odporności układów ste -
ro wania na przydatność podejścia Chari to no -
wa do ana li zy odporności parametrycznej. Jak
pod kreślił w swoich wspomnieniach J.E. Acker -
mann, to wystąpienie A. Olbrota na Robust
Control Workshop w Interlaken w Szwajcarii
zapo cząt kowało, trwające do dziś, badania
od   por ności parametrycznej wykorzystujące
w ana  lizie, m.in. wielokomórki związane z wie -
lomianami albo quasi-wielomianami (polyto -
pes of polynomials or quasi-polynomials).

W 1988 roku Andrzej Olbrot rozpoczął
pra cę w Department of Electrical and Com -
pu ter Engineering na Wayne State University
w Detroit. Profesorem zwyczajnym tej uczelni
został w 1992 roku.

Większość jego prac prowadzonych
w Way  ne State University, oprócz rozważań
teoretycznych, zawierała istotne aspekty prak   -
tyczne związane z zastosowaniem teorii ste ro -
wania odpornego w komputerowych ukła dach
sterowania używanych w samo cho dach. Od
po czątku lat 90. współpraco wał z Research and
Development Division of Ford Motor Co., któ -
ry finansował jego badania. Prace teoretycz ne
z końca lat 80. i lat 90. dotyczyły m.in. okreś -
le nia granic stabilizo wal ności w zależności od

perturbacji para met rów w metodzie przesu wa -
nia biegunów, a także rozszerzenia tzw. twier -
dzenia o kra wę dziach (the Edge Theorem) na
odporną stabilność układów z opóźnieniami
oraz ukła dów o parametrach rozłożonych. Na   -
tomiast współpraca z przemysłem moto ry za -
cyj  nym doprowadziła m.in. do opracowania
od pornego cyfrowego regulatora dzia ła ją ce go
w systemie sterowania tzw. ze wnętrz  nego ukła -
du recyrkulacji spalin (1997).

Andrzej Olbrot był autorem lub współ au to -
rem ponad 100 artykułów, z których wie le po -
budziło innych do uogólniania i udo sko na la -
nia przedstawionych tam wyników. Chęt nie
współpracował z wieloma nauko wcami zaj mu -
jącymi się podobną proble matyką w różnych
krajach świata. Lista jego współautorów liczy
pra wie 20 osób. Na po czątku lat 90. pełnił
funk cję Associate Editor for the „IEEE Trans -
ac tions on Automutic Con trol” oraz był człon -
 kiem the IFAC Working Group on Robust
Control.

Zarówno w Polsce, jak i w USA był kie row -
nikiem wielu prac dyplomowych i pro mo to rem
wielu doktoratów (na Wydziale Elektroniki Po -
litechniki Warszawskiej — trzech). W opinii
stu dentów był nauczycie lem bardzo wyma ga -
jącym, lecz rów no cze śnie wspaniale po tra fią -
cym wytłumaczyć złożone i abstrakcyjne po ję -
cia, posługując się prostymi przykładami.

Obok czytania książek w wielu językach,
jedną z jego pasji była jazda na nartach.

Zginął 10 grudnia 1998 roku, zastrzelony
przez niezrównoważonego doktoranta polskie -
go pochodzenia, który wtargnął do sali, w któ -
rej przeprowadzał egzamin pisemny.

Był dwa razy żonaty, pozostawił dwóch
synów.
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