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У космонавтов в условиях микрогравитации может возникнуть болезнь движения [4].
Одним из проявлений данной болезни является запаздывание взора, для коррекции кото-
рого используется гальваническая вестибулярная стимуляция. Было показано, что мате-
матическая модель биосенсера, имеющего особый режим функционирования, представля-
ет собой бистабильную систему. Таким образом, при решении задачи о переходе в биста-
бильной системе [1] возникает необходимость построения области достижимости линейной
стационарной вполне управляемой системы 2-го порядка:

�̇� = 𝐴𝑦 +𝐵𝑢

где 𝐴 - постоянная гурвицева матрица, собственные числа которой имеют ненулевые мни-
мые и отрицательные вещественные части, причем элементы матрицы 𝑎𝑖𝑗 ∈ [𝑎−𝑖𝑗, 𝑎

+
𝑖𝑗], 𝑖, 𝑗 =

1, 2, 𝐵 = (𝑏, 0)𝑇 , 𝑏 = 𝑐𝑜𝑛𝑠𝑡, пара {𝐴,𝐵} управляема, 𝑢(·) ∈ 𝑈 = {𝑢(·) ∈ 𝐾𝐶| |𝑢(𝑡)| ≤ 𝛿 < 1}
- множество допустимых управлений.
Тогда в этом случае можно поставить задачу о нахождении "наибольшей” и "наимень-
шей” областей достижимости. Здесь под областью достижимости понимается множество
точек, в которые можно перевести систему из начала координат, используя допустимое
управление.

С помощью линейной, невырожденной замены переменных 𝑦 = 𝐿𝑥 и некоторых пе-
реобозначений, система приводится к канонической управляемой форме, для построения
области достижимости которой используется решение задачи о максимальном отклоне-
нии на "полупериодах” колебаний и строится предельный цикл. Множество точек внутри
цикла вместе со множеством точек, принадлежащих циклу, образуют множество достижи-
мости. Далее для данных параметров находится максимальная и минимальная амплитуды
автоколебаний, соответствующих предельному циклу.
Затем после обратной замены переменных строится "наибольшая” и "наименьшая” обла-
сти достижимости для исходной системы 2-го порядка, где под "наибольшей” областью
достижимости понимается та область, которая имеет максимальную амплитуду автоколе-
баний, а под "наименьшей” - минимальную.

Нахождение областей достижимости позволяет оценить возможность перехода в клас-
се бистабильных систем, коэффициенты которых принадлежат некоторым доверительным
интервалам.
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