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Рассматривается модель удержания человеком равновесия при фронтальной ориента-
ции качелей seesaw: сегмента цилиндра, цилиндрическая поверхность которого касается
опорной плоскости. Ранее подобные задачи для сагиттальной (передне-задней) ориента-
ции плоскости качания seesaw рассматривались в [1-2]. В настоящей работе движение
человека во фронтально плоскости моделируется трехзвенной системой, звенья которой
соединены шарнирами. Два звена соединены шарнирно с плоскостью seesaw и моделируют
ноги человека, третье - шарнирно соединено с "ногами". "Туловище" остается перпенди-
кулярным третьему звену. Управлением является ограниченный по величине суммарный
момент в тазобедренных суставах. Выведены линеаризованные уравнения движения си-
стемы, движущейся плоскопараллельно. В качестве обобщенных координат взяты угол
поворота seesaw и угол отклонения звеньев от вертикали.

Построен алгоритм стабилизации для двух случаев: система имеет один и два неустой-
чивых корня. Количество неустойчивых корней зависит от строения seesaw и масс-геомет-
рических параметров человека. Методами, описанными в [3], построена область управля-
емости линеаризованной системы при наличии ограничений управляющего момента. В
случае одного неустойчивого корня областью управляемости является полоса, ограничен-
ная двумя гиперплоскостями. Для двух неустойчивых корней - цилиндрическая поверх-
ность в многомерном пространстве. Размеры этой области сопоставляются с амплитудами
колебаний человека, удерживающего равновесие на seesaw. Построено управление, макси-
мизирующее область притяжения при наличии ограничений управляющего момента.
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