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КИНЕТИКА БИФИЛЯРНО-КОНТРОЛИРУЕМЫХ ДВИЖЕНИЙ 

 
Анализ условий, методов и средств реализации процессов перемещения грузовых кон-

тейнеров, осторожно переносимых портальными кранами, в логистических коллекторах, акро-
батические виражи-полеты кайт-сёрферов, парашютные торможения приземляющихся самоле-
тов и т. п. позволяет определить особый класс высокоманевренных движений свободных тел в 
поле сил земного тяготения. Это класс бифилярно-контролируемых движений тел, каждым 
элементом, которого является конкретный вариант исполнения функционально-полезного дви-
жения свободного тела S, совершаемого им в течение ограниченного интервала времени 
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= , адекватные данным условиям и закону его искомого движения. 
Эти определенные и непрерывные вектор-функции времени t , называем алгоритмом си-

лового управления данного бифилярно-контролируемого движения свободного тела S его гиб-
кими напряженными поводками. Механическую систему, обеспечивающую это движение тела 
S называем бифиляром S. 

Предметом настоящей работы является формальное описание некоторого определенного 
бифилярно-контролируемого движения данного свободного твердого тела S и построение алго-
ритма его силового управления своими гибкими напряженными поводками на основании из-
вестных понятий и положений классической механики твердого тела и кинетики механических 
систем с гибкими связями. 

В работе рассмотрено регулярное движение свободного твердого тела S, совершаемое по 
некоторому искомому пространственно-временному закону. Движение осуществляется под 
действием системы сил, включающей соответствующие распределенные массовые силы инер-
ции этого тела, его постоянную силу тяжести и две переменные по модулю и по направлению 
силы натяжения пары связанных с телом S его гибких управляющих поводков. В сравнении с 
известными аналогичными моделями полученные результаты позволяют определить алгоритм 
силового управления свободного твердого тела S его гибкими напряженными поводками необ-
ходимый для осуществления заданного бифилярно-контролируемого движения этого тела. 
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СРАВНИТЕЛЬНЫЙ АНАЛИЗ ПРИБЛИЖЕННЫХ МЕТОДОВ ИССЛЕДОВАНИЯ  

СЛАБОНЕЛИНЕЙНЫХ КОЛЕБАТЕЛЬНЫХ СИСТЕМ, ПОДВЕРЖЕННЫХ  

ВНЕШНЕМУ БИГАРМОНИЧЕСКОМУ ВОЗДЕЙСТВИЮ 

 
Большинство реальных колебательных систем различной природы принципиально нели-

нейны и поэтому, как правило, они не интегрируются в квадратурах. В теории и приложениях 
нелинейной динамики применяются различные методы, позволяющие с той или иной степенью 
точности и при определенных допущениях находить приближенные решения таких систем: ме-
тод малого параметра, метод гармонического баланса, метод прямой линеаризации и ряд дру-
гих. Наиболее широко при исследовании слабонелинейных колебательных систем применяют-
ся асимптотический метод Крылова-Боголюбова-Митропольского [1] и методы линеаризации, 
например метод линеаризации по  функции распределения [3; 4]. 

Исследуем вопрос о точности приближенных решений, полученных методом линеаризации 
по функции распределения и  методом Крылова-Боголюбова-Митропольского, для следующей 
нелинейной системы, подверженной влиянию внешнего бигармонического воздействия 
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