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управляемости и наблюдаемости линеаризованной системы. Раздел 1.3 посвящен обзору ОСНОВНЬЕХ работ по стабилизации установившихся движений неголономных механических систем с циклическими координатами. Во второй главе рассмотрены вопросы управляемости в задаче стабилизации установившихся движений неголономных механических систем с координатами. В разделе 2.1 рассмотрена...
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в диссертации. 19 ГЛАВА 1. ПОСТАНОВКА ЗАДАЧИ СТАБИЛИЗАЦИИ УСТАНОВИВШИХСЯ ДВИЖЕНИЙ НЕГОЛОНОМНЫХ МЕХАНИЧЕСКИХ СИСТЕМ С ЦИКЛИЧЕСКИМИ КООРДИНАТАМИ. 1.1. Уравнения движения системы. Стационарные движения. Рассмотрим неголономную механическую систему, положение qj,...,q^ которой стеснены определяется обобщенными
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условия (1.14) дают дополнительные уравнения ддя определения стационарных движений. Размерность многообразия в этом случае никак не связана с числом циклических координат и числом неголономных связей общего вида. 1.2. Постановка задачи стабилизации стационарных движений неголономных механических систем. Исследованию устойчивости стационарных движений неголономных систем при различных дополнительных...
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