
Тезисы конференции «Ломоносов — 2023»

Обобщение алгоритма "super-twisting"
Цянь Чэнсыцзинь

Студент
Факультет ВМК МГУ имени М.В.Ломоносова, Москва, Россия

E-mail: qiancsj2021@gmail.com

Научный руководитель — Фомичев Василий Владимирович

При исследовании практической динамической системы нель-
зя игнорировать возможность существования неизвестных возмуще-
ний, которые могут сильно влиять на производительность системы.
Метод управления в скользящем режиме (Sliding mode control, SMC)
является одним из известных методов для управления нелинейными
системами с неопределёнными условиями.

Выдающееся преимущество у метода скользящего управления за-
ключается в нечувствительности к неопределенным факторам, и сам
скользящий режим может быть спроектирован заранее. Но выпол-
нение классического SMC первого порядка сталкивается с пробле-
мой вибрации, которая может привести к разрушению объекта. В
последние десятилетия было проведено большое количество иссле-
дований по устранению и ослаблению вибраций. Одним из популяр-
ных алгоритмов ослабления вибраций является алгоритм "Супер-
Скручивания"(Super-Twisting Algorithm, STA), классическая форма
которого задана в [1], [2]. Условия, гарантирующие его устойчивость
за конечное время, широко изучались в литературе, например, в [3],
[4] предложены строгие функции Ляпунова, дающие аналитические,
достаточные условия устойчивости, а критерий устойчивости этого
алгоритма "Super-Twisting" был доказан только за последние пять
лет в [5], [6].

В данной работе рассматривается система второго порядка вида{
ẋ1 = x2 − k1 · |x1|αsign(x1)
ẋ2 = f − k2 · sign(x1), |f | ≤ L

(1)

при α 6= 1
2 . Исследуется вопрос, при каких значениях α, k1, k2,

система (1) асимптотически устойчива. Кроме того, тот же вопрос
рассматривается и для системы третьего порядка (2), ẋ1 = x2 − k1 · |x1|α1sign(x1)

ẋ2 = x3 − k2 · |x1|α2sign(x1)
ẋ3 = f − k3 · sign(x1), |f | ≤ L

(2)
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Текущая секция

то есть с помощью численного моделирования ислледовать зависи-
мость между устойчивостью системы (2) и значениями коэффици-
ентов α1, α2, k1, k2, k3.
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