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Теорема. Полином 2 2 ,  , 0ax ay c a c      является функцией 

Дюлака-Черкаса системы 
2 2 3

3 2 2 3

(3 ),   
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 (3) 

во всей фазовой плоскости при 0 .R    

Следствие. Система (3) во всей фазовой плоскости имеет не более 

одного предельного цикла, причем если он существует, то является 

грубым и устойчивым (неустойчивым) при 0 ( 0).    

Доказано также, что система (3) имеет единственный предельный цикл. 
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ОСУЩЕСТВЛЕНИЕ ЗАДАННЫХ ДВИЖЕНИЙ В ОДНОЙ  

ДИНАМИЧЕСКОЙ СИСТЕМЕ ВТОРОГО ПОРЯДКА 

  

Исследуется задача осуществления заданных движений в одной 

динамической системе второго порядка. Методами оптимального 

управления строится алгоритм работы регулятора, который позволяет 

вычислять текущие значения ограниченных обратных связей, с помо-

щью которых замкнутая система устойчиво осуществляет заданное 

движение. Использование методов оптимального управления позво-

ляет, с одной стороны, создавать обратные связи с ограниченными сиг-

налами, а с другой – обеспечивать высокое качество переходных про-

цессов с точки зрения заданных критериев качества. 

Рассмотрим систему управления  
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Эта система при выключенном управлении ( ( ) 0, 0)u t t   имеет пе-

риодические движения, среди которых нет заданного предельного цикла: 
* 2 * 2( 2) ( 2) 1.x y          (2) 

Построим ограниченную обратную связь  
0( , ) ( , ),

| ( , ) | , , 0,

u t x u t x

u t x L x G t



  
     (3) 

с которой замкнутая система  

( , ),

( , ),

x y u t x

y x u t x
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      (4) 

имеет движение (2) в качестве асимптотически устойчивого предель-

ного цикла. 

Для системы (1) и предельного цикла (2) с помощью решения 

вспомогательной задачи оптимального управления  
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    (5) 

построена ограниченная обратная связь. При решении задачи (5) были вы-

браны следующие параметры: 8, ( ) 2, 0.fu t t      Получены фазовые 

траектории замкнутой системы (4) для различных начальных состояний. 
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ФОРМУЛА ОБРАЩЕНИЯ ДЛЯ ВОССТАНОВЛЕНИЯ  

ФУНКЦИИ ПО ЕЕ НЕПРЕРЫВНОМУ  

ВЕЙВЛЕТ-ПРЕОБРАЗОВАНИЮ 

 

Вейвлет-преобразование можно рассматривать независимо от 

преобразования Фурье. С точки зрения анализа сигналов вейвлет-пре-

образование можно рассматривать в качестве альтернативного преоб-

разованию Фурье и целесообразно отметить преимущества и возмож-

ности первого в сравнении со вторым. 
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