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5. Науково-технічна робота

Назва роботи (укр)

Аналітичні методи якісного аналізу задач керування рухом нелінійних механічних систем з неточними параметрами

Назва роботи (англ)

Analytical methods of qualitative analysis of motion control problems of nonlinear mechanical systems with uncertain 
parameters

Реферат (укр)

Розвинуто методику дослідження нелінійних неточних неавтономних різнотемпових систем диференціальних рівнянь за 
допомогою методу функцій Ляпунова. На основі методу динамічного керування по поверхні розвинуто та формалізовано 
методику побудови керування, яке забезпечує бажану динамічну характеристику програмних траєкторій 
«малоприводних» механічних систем з нелінійними пружними елементами для всіх значень неточних параметрів із 
деякої області, яка визначена в процесі дослідження. За допомогою цієї методики отримано нові закони керування 
одноланковим маніпулятором із пружним зчленуванням, яке моделюється торсіонною пружиною із нелінійною 
залежністю сили пружності від зміщення. Отримано в явному вигляді нові допоміжні функції і нові достатні умови 
бажаних динамічних характеристик розв’язків таких систем.

Реферат (англ)

It has been developed the method of investigation for the non-linear uncertain non-autonomous multiple time scale systems of 
the differential equations using the Lyapunov functions method. On the basis of the method of dynamic surface control, a 
control construction technique has been developed and formalized. This control provides the desired dynamic characteristic of 
the program trajectories of "underactuated" mechanical systems with nonlinear elastic elements for all values of uncertain 
parameters from some area, which is also determined in the research process. With the help of this technique, new control laws 
for a single-link manipulator with an elastic joint, which is modeled by a torsion spring with a nonlinear dependence of the 
elastic force from the displacement, are obtained. New auxiliary functions and new sufficient conditions for the desired dynamic 
characteristics of the solutions of such systems have been obtained in an explicit form.
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Назва продукції (укр): Методика дослідження нелінійних неточних неавтономних різнотемпових систем 
диференціальних рівнянь за допомогою методу функцій Ляпунова
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Опис продукції (укр): В роботі розвинуто методику дослідження нелінійних неточних неавтономних різнотемпових 



систем диференціальних рівнянь за допомогою методу функцій Ляпунова, що дозволяє робити висновок про якісну 
поведінку системи «в цілому», не розділяючи її на підсистеми із різною динамікою. Розвинуто методику побудови 
керування для малоприводних механічних систем шляхом специфічного вибору параметрів керування і констант 
фільтрів, що дозволяє уникнути зростання порядку допоміжної системи, а також явища значного ускладнення вигляду як 
допоміжної системи диференціальних рівнянь, так і закону керування. Для малоприводної механічної системи, що 
відноситься до класу одноланковий маніпулятор із пружним зчленуванням, побудовано закон обертання електродвигуна, 
який забезпечує глобальну стабілізацію траєкторії маніпулятора в деякому околі заданої залежної від часу траєкторії. При 
цьому враховано нелінійну залежність сили пружності трансмісії від зміщення та наявність неточностей в параметрах 
моделі, а також визначено величину околу стабілізації.
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