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Широкое использование релейных регуляторов для технических устройств и процессов
привело к необходимости разработки качественной теории дифференциальных уравнений
с разрывной правой частью [1–5]. Проблеме устойчивости решений таких уравнений по-
священо множество исследований. Выделим основные, на наш взгляд, публикации, посвя-
щенные решению данной проблемы в направлении исследования представленной статьи. В
статьях [3, 6–9] рассматриваются различные аспекты обобщения классических теорем Ля-
пунова для уравнений с разрывной правой частью и дифференциальными включениями.
Теорема об асимптотической устойчивости таких уравнений в автономном случае доказана
в [10] для случая, когда существует функция Ляпунова со знакопостоянной производной по
времени.

В статьях [11–14] доказаны теоремы о применении функции Ляпунова с полуопреде-
ленной производной по времени к проблеме асимптотической устойчивости неавтономных
дифференциальных уравнений с разрывной правой частью.

Развитие прямого метода Ляпунова в терминах использования знакопостоянных функ-
ций Ляпунова при исследовании устойчивости непрерывных неавтономных дифференци-
альных уравнений [15–17] позволило получить новые методы решения задачи управления
движением механических систем [18–20].

Целью нашего исследования является получение новых результатов в направлении,
представленном в [11, 12, 21–28], и решение на их основе задач применения релейных зако-
нов управления для стабилизации установившихся движений управляемых механических
систем.

В докладе представлено решение задачи стабилизации установившихся движений го-
лономной механической системы с помощью релейных законов управления. Это решение
достигается путем доказательства новых теорем об асимптотической устойчивости решения
дифференциального уравнения с разрывной правой частью. Новизна теорем основана на
построении предельных включений и использовании знакопостоянных функций Ляпунова.
В качестве примера, решена задача о стабилизации установившегося движения пятизвен-
ного робота-манипулятора с помощью релейного управления.
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