
 

Аналитические и численные методы исследования в математике 

Дифференциальные уравнения, математический анализ и численные методы 
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Прадставім функцыю  sin x  у выглядзе сумы шэрагу Фур'е [2] 
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Абазначым праз ( )nS x  частковыя сумы шэрагу Фур’е функцыі 

sin x , праз ( )n x  і ( )n x  – сумы Феера і Вале-Пусэна адпаведна [2]. 

У гэтых выпадках атрыманы наступныя вынікі 
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ПОСТРОЕНИЕ СТАБИЛИЗИРУЮЩЕЙ ОБРАТНОЙ СВЯЗИ, 

ОБЕСПЕЧИВАЮЩЕЙ ЗАДАННУЮ СТЕПЕНЬ 

КОЛЕБАТЕЛЬНОСТИ ПЕРЕХОДНОГО ПРОЦЕССА 

 

Рассмотрим динамическую систему с управлением, поведение ко-

торой при 0t   описывается уравнением 

,x Ax bu    1( , , , , , ,..., ),n n n nx b R u R A R rank b Ab A b n    

 (1) 

где  x x t  – n-вектор состояния системы в момент времени t, 

 u u t  – значение скалярного управления. 

Пусть , m ny Hx H R    m-вектор выходных сигналов. Введем 

множества  
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      : ,mY t y R g t y g t

     0,t   

где   ,g t   ,g t      ,g t g t

      0t   – заданные непрерыв-

ные m-вектор-функции. 

Пусть nG R  ограниченная окрестность состояния равновесия 

0x   системы (1), 0u  . При фиксированных числах 0, 0h L   

функцию  

   , , 0, , 0, ,su t x s h t x G        (2) 

назовем ограниченным стабилизирующим программно-позиционным 

управлением системы (1) в области G, если:  

1)    ,0 0, 0, , 0;su t s h t    

2)    , , 0, , 0, ;su t x L s h t x G     

3) траектория замкнутой системы 

 

    0 0, , 0 , ,sx Ax bu t x x x x G       (3) 

 

является непрерывным решением уравнения  

    0, 0 ,x Ax bu t x x    

при         , , 0, , , 1 , 0,1,...;su t u kh x kh s h t kh k h k        

4) система (3) асимптотически устойчива в G.  

Ограниченное стабилизирующее программно-позиционное управ-

ление (2) назовем стабилизирующим программно-позиционным управ-

лением, обеспечивающим заданную степень колебательности переход-

ного процесса, если производные выходных сигналов   , 0y t t  , соот-

ветствующие решению   , 0x t t   системы (3), меняют знак в задан-

ные моменты времени , 1,2,...
q

t k
k

  . 

Для одной динамической системы четвертого порядка реализован 

алгоритм построения стабилизирующей обратной связи, обеспечива-

ющий заданную степень колебательности с использованием вспомога-

тельной задачи оптимального управления – задачи минимизации ин-

тенсивности управляющего воздействия. 
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