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II. Етап виконання ДіР
Номер етапу: 1
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III. Відомості про виконавця ДіР
Повне найменування юридичної особи (або ПІБ фізичної особи): Харківський національний
університет імені В.Н. Каразіна

Код за ЄДРПОУ: 02071205

Місцезнаходження:
Форма власності:
Сфера управління: Міністерство освіти і науки України
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Розмір організації:
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IV. Відомості про співвиконавців ДіР



V. Відомості про замовника ДіР
Повне найменування юридичної особи (або ПІБ фізичної особи): Інститут енергозбереження
та енергоменеджменту Національного технічного університету України "Київський Політехнічний Інститут"

Код за ЄДРПОУ: 00027677

Місцезнаходження: пр. Перемоги 37, м. Київ, Київ, 03056, Україна

Форма власності:
Сфера управління: Міністерство освіти і науки України

Ідентифікатор ROR: Не застосовується

Розмір організації:
Телефон: 0442048428

VI. Джерела, напрями та обсяги фінансування ДіР
Підстава для проведення ДіР: 34 - договір (замовлення) з центральним органом виконавчої влади,
академією наук (головними розпорядниками бюджетних коштів на проведення НДДКР)

Напрям фінансування:  2.1 - фундаментальні дослідження

Джерела фінансування

7713 - кошти держбюджету

Код програмної класифікації видатків і кредитування (КПКВК): 2201020

Фактичний обсяг фінансування (тис. грн.): 285



VII. Відомості про ДіР
Назва роботи українською:
Розв'язання задач керованості, лінеаризації, синтезу та стабілізації для нелінійних систем

Назва роботи англійською:
Solving the problems of controllability, linearization, synthesis and stabilization for nonlinear systems

Реферат українською:
Об'єкт дослідження - керовані системи диференціальних рівнянь, алгебраїчні системи нелінійних рівнянь.
Мета роботи - одержання конструктивне розв'язання задачі допустимого синтезу обмежених позиційних
керувань для нелінійних керованих систем, з розривною за x правою частиною; одержання розв'язання
задачі ідентифікації лінійного нестаціонарного рівняння Больцмана з розподіленими параметрами з
нестаціонарним неізотропним інтегралом зіткнень у довільному евклідовому просторі; одержання
необхідних та достатніх умов робастної стабілізовності одного класу нелінійних керованих систем,
дослідження динамічних процесів, які описуються системами звичайних диференціальних рівнянь та
системами з одновимірним керуванням; розв'язання систем нелінійних та майже поліноміальних рівнянь,
дослідження афінних систем з багатовимірним керуванням класу . А саме, створення аналітичних методів
розв'язання задач керованості, допустимого синтезу позиційних та інерційних керувань; виділення класів
нелінійних систем з одновимірним керуванням, які можна відобразити на системи спеціального вигляду
більш простої структури за допомогою тільки заміни змінних, розробка алгоритму побудови таких
відображень; конструктивне розв'язання задачі керованості таких вихідних нелінійних систем на основі цих
результатів; розробка чисельних алгоритмів для розв'язання систем нелінійних та майже поліноміальних
рівнянь, розв'язання задач лінеаризовності, стабілізації та синтезу інерційних обмежених керувань для
афінних систем з багатовимірним керуванням класу . Метод дослідження - послідовний аналітичний та
логічний аналіз до-сліджуваних об'єктів. Значущість роботи визначається теоретичною та практичною
цінністю її результатів. Прогнозні припущення щодо розвитку об'єкта дослідження - пошук ефективних
аналітичних та чисельних методів побудови керувань, що забезпечують властивість нуль-керованості,
розв'язання задач синтезу та стабілізації, пошук ефективних аналітичних та чисельних методів розв'язання
систем нелінійних та майже поліноміальних рівнянь.

Реферат англійською:
The objects of investigation are control systems of differential equations, algebraic systems of nonlinear equations.
The aim of the research is obtaining of constructive solution for the admission positional synthesis problem for
nonlinear control systems with discontinuous right-hand side; getting of the solution of the identification problem
for linear non-stationary Boltzmann equation with diffused parameters and non-stationary unisotropic collisions
integral in an arbitrary Euklid space; obtaining of the necessary and sufficient conditions for the robast
stabilization of a class of nonlinear control systems; investigating of dynamic processes which are described by
means of the systems of the ordinary differential equations and the systems with an one-dimensional control;
solving the systems of nonlinear almost polynomial equations; investigating of the affine systems with multy-
dimentional controls. Namely, development of analytical methods to solve the problems of controllability, of an
admission synthesis of positional and inertial controls; finding the classes of the nonlinear systems with an one-
dimensional control which are mapped on the simplest structure systems of the special form by means of the
change of variables only, developing of the algorithm to construct such mappings; constructive solution of the
controllability problem for such given nonlinear systems using the obtained results; constructing the numerical
algorithms for solving the systems of nonlinear almost polynomial equations; solving the linearization, stabilization
and synthesis of the bounded controls problems for the affine systems with multy-dimentional controls. The
method of the research is successive analytic and logic analysis of the investigated objects. The significance of the



research is defined by the theoretical and practical value of its results. The prediction is to find the effective
analytic and numerical methods to construct the controls provided the 0-controllability, solving the synthesis and
stabilization problems, searching the effective analytic and numerical methods to solve the systems of nonlinear
almost polynomial equations.

Індекс УДК: 517.977.1/.5, 517.977.1/5

Коди тематичних рубрик: 27.37.17
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VIII. Наукова (науково-технічна) продукція (НТП)
Назва НТП українською: Розв'язання задач для нелінійних систем

Назва НТП англійською: Solving the problems for nonlinear systems

НТП, яку передбачалося створити:
Причини, через які НТП не було створено:
Отримані результати:
Галузь застосування: 73.10 - Дослідження та розробки в галузі природничих та технічних наук

Реєстраційний номер картки технології:
Опис НТП: Основні характеристики, суть розробки: метод функції керованості розвивається на задачі
лінеаризовності, стабілізації та позиційного синтезу інерційних обмежених керувань для нелінійних систем
Патенто-, конкурентоспроможні результати: розв'язання задачі позиційного синтезу інерційних керувань
для афінних систем з багатовимірним керуванням класу , відображення нових класів нелінійних систем з
одновимірним керуванням на системи більш простої структури, достатні умови розв'язання задачі
допустимого синтезу позиційного керування для нелінійних систем з розривною правою частиною,
розробка чисельних алгоритмів для розв'язання систем нелінійних та майже поліноміальних рівнянь

Соціально-економічна спрямованість НТП:
Вплив НТП на довкілля:
Впровадження НТП: Впроваджено

Практична реалізація НТП
Початок етапу: 2014-2016

Закінчення етапу:
Споживачі продукції: Галузі, міністерства, відомства, підприємства, організації, де можуть бути
реалізовані результати розробки: Міністерство освіти і науки України

Перспективні ринки: освітні та наукові

Характер співробітництва з інвестором
Потрібний обсяг інвестицій, тис. грн.:
Права, що надаються інвестору після завершення роботи:
Наявність бізнес-плану:
Техніко-економічне обгрунтування:
Потенціальний обсяг продажу, тис. грн.:
Очікуваний термін окупності (років):
Додаткова інформація:
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