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Спецiальнiсть: 6.0802 — прикладна математика Семестр 8
Предмет: Теорiя керування

Екзаменацiйний бiлет №14

перший рiвень

1. Задано систему диференцiальних рiвнянь

dx

dt
= x2 + y,

dy

dt
= 2x2 + 3x − y.

Знайти координати особливих точок.

A (0, 0), (1, 1); B (0, 0), (−1,−1);

C (0, 0), (1,−1); D (0, 0), (−1, 1).
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2 бали

2. Задано систему диференцiальних рiвнянь

dx

dt
= x + y,

dy

dt
= 3x − y.

Встановити тип особливої точки.

A нестiйкий вузол; B стiйкий вузол;

C нестiйкий фокус; D стiйкий фокус;

E сiдло; F центр.
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3. Задано систему
dx

dt
= Ax + Bu, y = Cx, де

A =

(

1 −1
1 1

)

, B =

(

2
2

)

, C = (1, 1). Система є...

A неспостережуваною та некерованою;

B спостережуваною та некерованою;

C неспостережуваною та керованою;

D спостережуваною та керованою.
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другий рiвень

4. Дослiдити на стiйкiсть за першим наближенням
тривiальний розв’язок системи, обгрунтувавши можли-
вiсть такого дослiдження,



















dx

dt
= sin(3x) + cos(2x) + y − 1,

dy

dt
= cos(x) − e

2y.
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7 балiв

5. Система задана диференцiальним рiвнянням
x′′(t) − 2x′(t) + 5x(t) = 0. Знайти розв’язок цього рiв-
няння, який задовольняє початковим умовам x(0) = 1,
x′(0) = 0; зобразити графiчно перехiдний процес та вiд-

повiдну фазову траєкторiю.
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7 балiв

6. За допомогою функцiї Ляпунова дослiдити стiйкiсть
тривiального розв’язку системи:



















dx

dt
= −2x3 − 4x2y,

dy

dt
= −2x2y.
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7 балiв

7. Дослiдити на стiйкiсть тривiальний розв’язок рiв-

няння: xIV + 2x′′′ + 3x′′ + x′ + 4x = 0.
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7 балiв

третiй рiвень

8. Використовуючи означення, дослiдити на стiйкiсть при t > 0 розв’язок задачi: x′(t) + t x(t) = t3, x(0) = 1.
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12 балiв

9. Знайти рiвняння траєкторiї x(t) та керування u(t) для задачi про швидкодiю, якщо
ẍ(t) = 2u(t), 0 < t < T (0 < T < π), x(0) = 0, ẋ(0) = 0, ẋ(T ) = 1 − cos(T ),
T
∫

0

u2(t)

sin(t)
dt = 1, де T — кiнцевий момент часу.
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12 балiв

10. Знайти рiвняння траєкторiї x(t) та керування u(t), яке забезпечує мiнiмальнiсть iнтегралу
ln 4
∫

0

x(t) dt, для

системи:
ẍ(t) − x(t) = −u(t), |u(t)| 6 1, u(0) > 0, u(ln 4) < 0,

x(0) = ẋ(0) = ẋ(ln 4) = 0.
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12 балiв
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