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Реферат:
1. 1. Дисертаційну роботу присвячено дослідженню задач керованої стабілізації і спостереження для
гібридної механічної системи у вигляді пружної балки з приєднаною масою на пружинній підвісці. Балка
знаходиться під впливом зосередженої сили керування та розподілених п'єзоелектричних приводів
(актуаторів). Об'єктом дослідження є математичні моделі керованих коливань гібридних механічних систем з
пружною балкою та твердим тілом. Метою дослідження є розвиток методів синтезу функцій керування зі
зворотним зв'язком для механічних систем з розподіленими параметрами. У дисертаційному дослідженні
використовувались методи аналітичної механіки і математичної теорії керування. Запропоновано керування
зі зворотним зв'язком, яке забезпечує асимптотичну стійкість стану рівноваги. На основі прямого методу
Ляпунова доведено стійкість стану рівноваги замкненої системи. Наведено достатні умови асимптотичної
стійкості стану рівноваги замкненої системи. На основі принципу інваріантності ЛаСалля доведено
асимптотичну стійкість стану рівноваги замкненої системи. Також досліджено задачу спостереження для



системи керування з виходом. Запропоновано явний аналітичний підхід для побудови динамічного
спостерігача типу Луенбергера для класу моделей гнучких конструкцій. Показано, що запропонована
система-спостерігач дозволяє асимптотично відновити стан системи за наявності обмеженої інформації про
вихідний сигнал. Крім того, розглянуто модель руху консольно закріпленої пружної балки з керуванням.
Запропоновано спосіб побудови системи наближених розв'язків на основі методу Гальоркіна і доведено
збіжність методу Гальоркіна для розглянутої системи.

2. The dissertation is devoted to the study of controlled stabilization and observation problems for a hybrid
mechanical system in the form of a flexible beam with an absolutely rigid body attached by a spring-mass system.
The beam is controlled by a lumped force and distributed piezoelectric actuators. The object of study is
mathematical models of controlled oscillations of hybrid mechanical systems with a flexible beam and a solid body.
The purpose of the study is to develop methods for synthesizing feedback control functions for mechanical
systems with distributed parameters. The methods of analytical mechanics and mathematical control theory were
used in the dissertation research. A feedback control is proposed, which ensures asymptotic stability of the
equilibrium. The stability of the equilibrium of a closed-loop system is proved based on Lyapunov's direct method.
Sufficient conditions for the asymptotic stability of the equilibrium of the closed-loop system are obtained. Based
on the LaSalle invariance principle, the asymptotic stability of the equilibrium of the closed-loop system is proved.
Moreover, the observation problem for a control system with an output is studied. An explicit analytical approach
is proposed for constructing a dynamic Luenberger-type observer for a class of flexible structure models. It is
shown that the proposed observer allows to asymptotically reconstruct the system state operating by limited
output information. Furthermore, the model of motion of a cantilever flexible beam with control is considered. A
system of approximate solutions is obtained based on the Galerkin method. The convergence of the Galerkin
method for the considered system is proved.
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