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VII. Відомості про ДіР
Назва роботи українською:
Аналітичні методи дослідження задач стійкості і керування рухом нелінійних механічних систем.

Назва роботи англійською:
Analytical methods for studying stability and control problems for nonlinear mechanical systems.

Реферат українською:
 Проект спрямовано на дослідження низки сучасних задач теорії стійкості та теорії керування рухом
динамічних систем, які описуються суттєво нелінійними диференціальними рівняннями або
характеризуються високою вимірністю та знаходяться під впливом імпульсних дій і випадкових збурень.
Отримано нові алгоритми керування для задач стабілізації руху систем з дефіцитом керуючих впливів
вздовж заданої кривої. Розроблено новий авторський метод стабілізації за виходом руху нелінійних систем в
умовах неповної інформації щодо моделі і виходу системи, який ґрунтується на поєднанні і узагальненні
методу апроксимацій з дужками Лі та методу сингулярних збурень. Запропоновано конструктивний метод
синтезу функцій керування для стабілізації механічних систем із випадковими впливами відносно частини
фазових змінних. Розроблено новий підхід до дослідження стійкості лінійних неавтономних систем з
перемиканнями на основі методів комутаторного числення. Розглянуто декілька важливих класів механічних
систем з пружними елементами, розроблено нові математичні моделі руху таких систем та досліджено їх
якісні властивості.

Реферат англійською:
 The proposed project focuses on the study of several modern problems of modern stability and control theory for
dynamical systems described by essentially nonlinear differential equations or characterized by high dimensions,
influence of impulsive actions and random excitations. Novel control algorithms are obtained for the stabilization
of underactuated control systems along a given curve. A novel author's method is developed for the output
stabilization linear systems with limited knowledge about system’s model and output. The proposed method is
based on the combination and generalization of the Lie bracket approximation and singular perturbation
approaches. A constructive method of synthesis of control functions for the partial stabilization of mechanical
systems with random influences concerning is proposed. A novel approach for studying the stability properties of
linear non-autonomous systems with switching is developed based on formulas of commutator calculus. Several
important classes of mechanical systems with elastic elements are considered, for which new mathematical
models of motion are developed and their qualitative properties are investigated.

Індекс УДК: 531.3:681.5.01;531.3:62-50, 517.977, 531.36

Коди тематичних рубрик: 30.15.23

Керівники роботи
Власне Прізвище Ім'я По-батькові: Грушковська Вікторія Василівна

Науковий ступінь:
Вчене звання:
Ідентифікатор ORCID ID:
Додаткова інформація:



VIII. Наукова (науково-технічна) продукція (НТП)
Назва НТП українською: Аналітичні методи дослідження задач стійкості і керування рухом нелінійних
механічних систем

Назва НТП англійською: Analytical methods for studying the problems of stability and motion control of
nonlinear mechanical systems

НТП, яку передбачалося створити:
Причини, через які НТП не було створено:
Отримані результати: Методи, теорії

Галузь застосування: 72.19 Дослідження й експериментальні розробки у сфері інших природничих і
технічних наук, 85.42 Вища освіта

Реєстраційний номер картки технології:
Опис НТП: Запропоновано нові алгоритми керування для задач стабілізації руху систем з дефіцитом
керуючих впливів. Запропоновано новий авторський метод стабілізації за виходом руху нелінійних систем в
умовах неповної інформації, який ґрунтується на поєднанні і узагальненні методу апроксимацій з дужками
Лі та методу сингулярних збурень. У рамках нового підходу побудовано широкий клас безградієнтних
алгоритмів керування з різноманітними властивостями і запропоновано конструктивні умови практичної
асимптотичної стійкості та асимптотичної стійкості за Ляпуновим стану, в якому вихід системи набуває
оптимального значення. Запропоновано конструктивний метод синтезу функцій керування для стабілізації
механічних систем із випадковими впливами відносно частини фазових змінних. Запропоновано новий
підхід до дослідження стійкості лінійних неавтономних систем з перемиканнями на основі методів
комутаторного числення. Розглянуто декілька важливих класів механічних систем з пружними елементами,
та запропоновано нові математичні моделі руху таких систем. Запропоновано адекватну модель коливань
керованої механічної системи з пружною балкою та проведено дослідження стійкості коливань балки
Ейлера-Бернуллі зі зосередженими та розподіленими впливами.

Соціально-економічна спрямованість НТП: Підвищення автоматизації виробничих процесів

Вплив НТП на довкілля:
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Потрібний обсяг інвестицій, тис. грн.:
Права, що надаються інвестору після завершення роботи: Спільні права на НТП

Наявність бізнес-плану: Ні

Техніко-економічне обгрунтування: Ні
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