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Abstract: To control the movement of the working body of the technological machine, 
determine the optimum exposure. Control actions depend on the generalized coordinate. The 
optimal management of the sustainability of the perturbed motion roll pair technological 
machine. 
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Теоремы существования оптимального управления указывают на класс сил u  и 

в котором подлежит выбрать оптимальное воздействие 0u  [1]. Для управления 
движения рабочего органа технологической машины, определяем оптимальное 

воздействие )3,2,1(0 ju j . Для этого уравнения возмущенного движения возьмем в 

виде: 
WBuAyy  ,                                                         (1) 

 
где ),,,,( 10932 aaaacАA  , ),,,,( 106321 aaaaaBB  ; 

W - обозначает, что члены, измерение которых по 621 ,...,, yyy  и 621 ,...,, yyy   

выше первого. Уравнения (1) рассматривается вместе с уравнениями связями 
 

3  NM .                                                         (2)  

 
Согласно теореме о стабилизация движения, доказанной в работе [2] система (1) 

всегда может быть стабилизирована относительно многообразия, определяемого 
связями (2). Выберем для нелинейной системы (1) в качестве управляющих 

воздействий ju величины: 

jljj yu 0 ,                                                            (3) 

 
где ij - постоянные. ( 6,...,2,1i ; 3,2,1j ). 

Подставив (3) в уравнение (1), получим нелинейные уравнения возмущенного 
движения: 
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Не нарушая постоянства коэффициентов ij  примем, что 
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Тогда уравнение (4) примет вид: 
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Построим характеристический определитель для системы (5): 
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Раскрывая этот определитель и преобразуя его, получим  характеристическое 
уравнение в виде:  
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где 10 b ; 44221 ccb  ; 21422444222 cccccb  ; 41244344213 cccccb  ; 

 

41236346212342466322434 cccccccсcccb  ; 

 

2663412663424663225 ccccсcсccb  ; 6325412563426 cсcсccb  . 

 
Построим из коэффициентов 610 ,..., bbb  уравнения (7) матрицу Гурвица [3]  
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Известно, что если при 00 b  все главное диагональные миноры Гурвица 

621 ,...,,   положительны, то невозмущенное движение асимптотически устойчиво, 

независимо от членов выше первого порядка малости. Поэтому определяем 
коэффициенты уравнения (7) таким образом, чтобы выполнялись условия Гурвица:  
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т.к. 02 a ; 09 a  и 010 a . 
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01,05656  b >0. 
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где значения коэффициентов управляющего воздействия (3) определяются формулами: 
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Значения коэффициентов (8), подставив в уравнении (3): 
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Таким образом, управляющие воздействия 0
ju зависят от обобщенной 

координаты 621 ,...., yyy . Найденные оптимальные управления 0
ju  обеспечивают 

асимптотическую устойчивость возмущенного движения валковой пары 
технологической машины.  
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