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Динамика движения космического аппарата описывается нелинейными дифференциальными уравнениями. Будем рассматривать наиболее общий случай математической модели [image: image2.png]=x(8) = f(x,8) + g1(x, Ow(t) + g2(x, Du(?)



 где [image: image4.png]


 – столбец состояние объекта, [image: image6.png]g1, g2



 – некоторые матричные функции, описывающие объект, [image: image8.png]


 – возмущение, [image: image10.png]


 – управление, которое подлежит нахождению. Выбор математической модели (даже для одного и того же объекта, например космического аппарата) может быть неоднозначным и последняя определяется из условий конкретной задачи.
Под расширенной линеаризацией будем понимать приведение функций [image: image12.png]g1, g2



 к соответствующему виду: [image: image14.png]fx,t) = (A1(t) + A2(x) )x(D)



. В большинстве случаев такое представление не единственно.
После проведения процедуры расширенной линеаризации можно продолжить построение управления одним из следующих подходов: методом решения уравнения Гамильтона – Якоби – Айзекса, с помощью уравнения Рикатти, построением гарантирующего управления, расчетом управления для постоянных значений [image: image16.png]g1, g2



 для небольшого промежутка времени.
Приведем пример синтеза управления с использованием принципа гарантирующего управления и квадратического функционала качества. В результате исследования был получен регулятор, позволяющий синтезировать управление, физический смысл которого заключается в стабилизации космического аппарата на заданной орбите и перемещении с одной орбиты на другую. Разработан метод решения нелинейного уравнения первого порядка в частных производных (уравнение Гамильтона-Якоби-Айзекса) для построения управления нелинейным неопределенным динамическим объектом. Для проверки эффективности полученных решений проведено математическое моделирование в MatLab. Результат математического моделирования для стабилизации космического аппарата на орбите показан на Рисунке 1.
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Рис.1 Результат математического моделирования
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