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Основным результатом данной работы является метод решения за-
дачи стабилизации неголономных систем по части переменных с ис-
пользованием стохастических функций Ляпунова и случайных процес-
сов типа Суссмана. При этом получены условия стабилизации стоха-
стических систем дифференциальных уравнений в терминах управля-
емых функций Ляпунова относительно части переменных и предложен
конструктивный метод синтеза обратной связи. Этот подход обобща-
ет результат [1] на случай систем, описываемых дифференциальными
уравнениями типа Ито.

Также рассмотрена проблема управления неголономной системой
одноколесного типа (колесный экипаж с осциллятором). К механиче-
ской системе этого типа применятся подход Суссмана, обобщающий
теорию Вонга-Закая [2],[3]. Для рассмотренной модели вычислены кор-
ректирующие члены Суссманна и Вонг-Закая,а также построена функ-
ция Ляпунова, удовлетворяющая достаточным условиям устойчивости
для систем со случайными воздействиями. В результате этого доказа-
на асимптотическая устойчивость по вероятности рассмотренной сто-
хастической системы относительно части переменных.
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В работе решается задача о стабилизации программного движе-
ния трехзвенного робота–манипулятора путем построения управления
с прямой и обратной связью. Рассматриваемое программное движение
задает возвратно-поступательные движения третьего звена с постоян-
ной амплитудой. Некоторые из подходов к решению задач о стаби-
лизации программных движений манипуляторов показаны в работах
[1, 2].

Рассматривается трехзвенный робот-манипулятор. Первое звено
крепится к основанию робота цилиндрическим шарниром. Каждое по-
следующее звено крепится к предыдущему цилиндрическим шарни-
ром. Манипулятор может совершать движения только в вертикальной
плоскости. Управление роботом осуществляется посредством управ-
ляющих моментов в сочленениях, реализуемых с помощью подачи на-
пряжений на приводы.

Все инерционно-массовые характеристики манипулятора известны.
В качестве обобщенных координат, описывающих положение системы,
примем углы θ1, θ2, θ3, определяющие положения звеньев (рис. 1).

На каждое звено действует сила тяжести, момент трения в шарни-
ре Mi(θi, θ̇i), который мы полагаем известным (в работе [3] предложен
подход к идентификации трения), управляющие моменты Ui в шарни-
рах, i = 1, 2, 3.

Для решения задачи стабилизации программного движения по-
строено управление, которое можно представить в виде суммы про-
граммного управления, нелинейного неавтономного управления с об-
ратной связью, обеспечивающего специальный вид системы в отклоне-
ниях (упрощающий дальнейший анализ устойчивости), а также управ-
ления с линейной обратной связью, обеспечивающего (в совокупности
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