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Изучается плоское движение двойного перевернутого математического маятника с по-
движной точкой подвеса - тележкой (Рис. 1). Трение в шарнире, соединяющем маятник с
тележкой, и в шарнире, соединяющем звенья маятника, не учитывается. Звенья маятника
считаем абсолютно твердыми телами. Управление маятником осуществляется при помо-
щи ограниченной силы, приложенной к тележке. Цель - построение синтеза управления,
минимизирующего среднеквадратичное отклонение маятника от неустойчивого положе-
ния равновесия.

Трудность управления двойным маятником с подвижной точкой подвеса заключается
в том, что он содержит три степени свободы и его движение описывается нелинейными
дифференциальными уравнениями. В различных постановках задача управления пере-
вернутым маятником изучалась в работах [3,4,5]. В [3,4] изучены задачи локальной и
глобальной стабилизации неустойчивого состояния равновесия. В [5] рассмотрена задача
стабилизации многозвенного плоского перевернутого маятника на колесе с управляющим
моментом в шарнире, соединяющем первое звено с центром колеса, а также приведено
полное решение для маятника с одним звеном.

В настоящей работе рассмотрена линеаризованная модель двойного перевернутого ма-
ятника на тележке; был построен синтез управления, минимизирующего среднеквадра-
тичное отклонение по углам от неустойчивого положения равновесия маятника; доказано,
что оптимальное управление перед выходом на особое многообразие испытывает беско-
нечное число учащающихся переключений за конечный период времени. (С основными
результатами теории четтеринг-режимов - режимов с учащающимися переключениями -
можно познакомится в [1,2,6].) Отметим, что после этого траектории, минимизирующие
целевой функционал, заканчиваются особым участком и доходят по особому режиму до
начала координат за бесконечное время.
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Иллюстрации

Рис. 1. Двойной перевернутый маятник на тележке.
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