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Íàçâàíèå äîêëàäà: �Çàäà÷è ñòàáèëèçàöèè è ñèíòåçà äëÿ íåëèíåéíûõ ñèñòåì

c íåóïðàâëÿåìûì íåñòàáèëèçèðóåìûì ïåðâûì ïðèáëèæåíèåì�

Â ðàáîòå èññëåäîâàíû çàäà÷è ñòàáèëèçàöèè è ñèíòåçà îãðàíè÷åííûõ óïðàâëåíèé
äëÿ íåêîòîðûõ êëàññîâ íåëèíåéíûõ íåóïðàâëÿåìûõ ïî ïåðâîìó ïðèáëèæåíèþ ñèñòåì.
Òàê ðåøåíà çàäà÷à ñòàáèëèçàöèè äëÿ ñèñòåì âèäà{

ẋ1 = u,

ẋi = x
2ki−1+1
i−1 + fi−1(t, x, u), i = 2, . . . , n,

(1)

ãäå u ∈ R � óïðàâëåíèå, ki =
pi
qi
≥ 0 (pi � öåëîå ÷èñëî, qi � íå÷åòíîå ÷èñëî), fi(t, 0, 0) = 0,

i = 2, . . . , n. Çàäà÷à ñèíòåçà ðåøåíà äëÿ ñëó÷àÿ ki = 0, i = 1, . . . , n− 2, kn−1 = k > 0.
Çàäà÷à ñòàáèëèçàöèè ñîñòîèò â ïîñòðîåíèè óïðàâëåíèÿ u = u(t, x) òàêîãî, ÷òî íóëå-

âàÿ òî÷êà ïîêîÿ ñèñòåìû (1), çàìêíóòîé óïðàâëåíèåì u(t, x), ÿâëÿåòñÿ àñèìïòîòè÷åñêè
óñòîé÷èâîé â ñìûñëå Ëÿïóíîâà. Çàäà÷à ñèíòåçà ñîñòîèò â ïîñòðîåíèè òàêîãî îãðàíè-
÷åííîãî óïðàâëåíèÿ u = u(t, x) (|u(t, x)| ≤ d, d > 0 � çàäàííîå ÷èñëî), ÷òî òðàåêòî-
ðèÿ çàìêíóòîé óïðàâëåíèåì u(t, x) ñèñòåìû (1), íà÷èíàþùàÿñÿ â ïðîèçâîëüíîé òî÷êå
x0 ∈ U ⊂ Rn (U � íåêîòîðàÿ îêðåñòíîñòü íà÷àëà êîîðäèíàò), îêàí÷èâàåòñÿ â íà÷àëå
êîîðäèíàò â íåêîòîðûé êîíå÷íûé ìîìåíò âðåìåíè T (x0) ≤ +∞.

Ðåøåíèå çàäà÷ ñèíòåçà è ñòàáèëèçàöèè îñíîâàíî íà èññëåäîâàíèè ñèñòåìû íåëèíåé-
íîãî ïðèáëèæåíèÿ èñõîäíîé íåëèíåéíîé ñèñòåìû (1). Â êà÷åñòâå òàêîãî íåëèíåéíîãî
ïðèáëèæåíèÿ ðàññìîòðåíà ñèñòåìà{

ẋ1 = u,

ẋi = x
2ki−1+1
i−1 , i = 2, . . . , n.

(2)

Äëÿ ñèñòåìû (2) íà îñíîâå ìåòîä ôóíêöèè Ëÿïóíîâà ïîñòðîåí êëàññ ñòàáèëèçèðóþùèõ
óïðàâëåíèé. Ñôîðìóëèðîâàíû äîñòàòî÷íûå óñëîâèÿ, ïðè êîòîðûõ ïîñòðîåííîå óïðàâëå-
íèå ñòàáèëèçèðóåò è èñõîäíóþ ñèñòåìó (1). Àíàëîãè÷íûé ïîäõîä èñïîëüçîâàí è äëÿ ðå-
øåíèÿ çàäà÷è ñèíòåçà. Â ýòîì ñëó÷àå ïîñòðîåíèå îãðàíè÷åííûõ ñèíòåçèðóþùèõ óïðàâ-
ëåíèé îñíîâàíî íà ìåòîäå ôóíêöèè óïðàâëÿåìîñòè Â.È. Êîðîáîâà, êîòîðûé ïîçâîëÿåò
äîáèòüñÿ êîíå÷íîñòè âðåìåíè ïîïàäàíèÿ â òî÷êó ïîêîÿ. Ïðè ïîñòðîåíèè óïðàâëåíèé
âîçíèêàåò ñèíãóëÿðíîå ìàòðè÷íîå óðàâíåíèå Ëÿïóíîâà, êîòîðîå òàêæå èññëåäîâàíî â
ðàáîòå.

Èññëåäîâàíû çàäà÷è óïðàâëÿåìîñòè è ñòàáèëèçèðóåìîñòè äëÿ ñèíãóëÿðíûõ òðå-
óãîëüíûõ ñèñòåì âèäà {

ẋ1 = f1(u, x1, . . . , xn),
ẋi = fi(xi−1, . . . , xn), i = 2, . . . , n.

(3)

À èìåííî, ðàññìîòðåí ñëó÷àé, êîãäà íàðóøàåòñÿ óñëîâèå ∂fn
∂xn−1

6= 0. Èññëåäîâàíèå ýòîãî

ñëó÷àÿ îñíîâàíî íà îòîáðàæåíèè ñèñòåìû (3) íà ñèñòåìó (2) ïðè ki = 0, i = 1, . . . , n− 2,
kn−1 = k > 0. Ïðåäëîæåíû øèðîêèå êëàññû ñèíãóëÿðíûõ òðåóãîëüíûõ ñèñòåì, äëÿ
êîòîðûõ îáðàòíóþ çàìåíó êîîðäèíàò è óïðàâëåíèÿ óäàåòñÿ íàéòè â ÿâíîì âèäå. Òàêàÿ
çàìåíà ïîçâîëÿåò ïîñòðîèòü êëàññû ñòàáèëèçèðóþùèõ è ñèíòåçèðóþùèõ óïðàâëåíèé
äëÿ ýòèõ ñèñòåì.
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