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Линейные динамические системы имеют вид

{︃
�̇�(𝑡) = 𝐴(𝑡)𝑥(𝑡)

𝑥(0) = 𝑥0

, где 𝑥 : R+ → R𝑛

– гладкая функция, а матрица 𝐴(𝑡) принимает произвольные значения из заданного ком-
пактного множества 𝒜. Таким образом, система с переключениями – это управляемая
линейная динамическая система с компактным множеством управления 𝒜. Подобные
системы возникают в задачах электроники, механики, робототехники, планирования, и
т.д. [2]. Один из главных вопросов – максимальный рост траекторий системы и её устой-
чивость. Показателем Ляпунова 𝜎(𝒜) системы называется инфимум чисел 𝛼, для которых
‖𝑥(𝑡)‖ ≤ 𝐶 𝑒𝛼𝑡‖𝑥0‖, 𝑡 ∈ [0,+∞). Таким образом, самый быстрый рост траектории име-
ет порядок 𝐶 𝑒𝜎𝑡, 𝑡 → ∞. Система называется асимптотически устойчивой, если все еë
траектории стремятся к нулю при 𝑡 → ∞. Известно [3], что система асимптотически устой-
чива тогда и только тогда, когда 𝜎 < 0. Наиболее точную информацию о максимальном
росте траекторий дает инвариантная норма Ляпунова, которая определяется следующим
свойством: ‖𝑥(𝑡)‖ ≤ 𝑒𝜎 𝑡 ‖𝑥0‖ для любой траектории 𝑥(𝑡), и при этом для любой точки 𝑥0

существует траектория �̃�(𝑡) такая, что �̃�(0) = 𝑥0 и ‖�̃�(𝑡)‖ = 𝑒𝜎 𝑡 ‖𝑥0‖. Н.Барабанов [1]
доказал, что для любой неприводимой системы с выпуклым множеством управления 𝒜
инвариантная норма Ляпунова существует. Мы исследуем системы, инвариантные нор-
мы которых задаются многогранниками. Будет доказано, что любой многогранник опре-
деляет инвариантную норму некоторой динамической системы. Будут охарактеризованы
планарные системы (n=2), имеющие инвариантные многоугольники. Мы также исследуем
единственность и сравним полученный результат с дискретными системами [4].
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