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В космонавтике к числу актуальных задач относится задача использования спутни-
ков, центр масс которых совпадает или находится вблизи точки либрации системы Земля-
Луна или системы Солнце-Земля [2]. Под действием гравитационных моментов, создава-
емых такой системой, спутник может иметь определённую пассивную или полуактивную
ориентацию [1, 3, 6].

Достижение произвольной заданной ориентации спутника относительно опорной систе-
мы координат возможно на основе активного управления с изменением всех его угловых
координат и скоростей [7].

Задачи настоящей работы состоят в разработке для спутника, центр масс которого
совпадает с одной из точек либрации, ограниченной круговой задачей трёх тел, активного
управления, обеспечивающего ориентацию спутника относительно неподвижной или за-
данной вращающейся в пространстве системы координат при измерениях только угловых
его отклонений, с учётом возможного положительного действия гравитационных момен-
тов. На основании методов [4–5] построения структуры управления механических систем
с применением нелинейных пропорционально-интегрирующих регуляторов получен ряд
соответствующих теоретических результатов их решения.

Проведенное численное моделирование вращательных движений спутника с обосно-
ванными типами управления подтвердило все полученные теоретические результаты.

Составленные в среде программирования MatLab программы активного управления
спутником для различных постановок задач по его ориентации представлены в виде соот-
ветствующего комплекса проблемно-ориентированных программ.
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