
Український математичний конгрес – 2009

О.Л. Зуєв, Т.М. Чумаченко (Iнститут прикладної математики i механiки НАНУ,
Донецьк, Україна)

Дослiдження проблем керованостi та стабiлiзацiї нелiнiйних
систем iз застосуванням методу повернення

Властивiсть керованостi грає ключову роль у математичнiй теорiї керування. Iснує
багато необхiдних, а також достатнiх умов керованостi для нелiнiйних систем у термi-
нах властивостей вiдповiдних алгебр Лi. У загальному випадку конструктивна пере-
вiрка керованостi нелiнiйних систем є важкою задачею, оскiльки не iснує ефективної
оцiнки кiлькостi iтерованих скобок Лi для перевiрки вiдповiдної рангової умови [1]. У
доповiдi використано iнший пiдхiд (метод повернення [2]) для дослiдження проблеми
локальної керованостi динамiчних процесiв, що визначаються системами звичайних
диференцiальних рiвнянь.

Доведено теорему про локальну керованiсть у термiнах рангової умови щодо течiї
сiм’ї векторних полiв, яка вiдповiдає скiнченнiй параметризацiї функцiї керування.
Цей результат дозволяє встановити керованiсть класу нелiнiйних диференцiальних
рiвнянь, для якого система лiнiйного наближення в околi особливої точки не задо-
вольняє критерiй Калмана. При виконаннi умов локальної керованостi запропонова-
но модифiкацiю методу послiдовних наближень для розв’язання двоточкової задачi
та задачi стабiлiзацiї з розривними функцiями керування. Для iлюстрацiї цього пiд-
ходу розглянуто декiлька модельних прикладiв.
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