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Об управлении движением твердого тела с измерением и без измерени-

я скоростей.

Рассматривается задача о стабилизации заданного поступательно-вращательно-

го движения твердого тела.

Пусть Oξηζ есть инерциальная система координат, O1XY Z — неинерциальная

система, центр которой O1 движется относительно Oξηζ со скоростью v(t), а сама

система вращается по отношению к Oξηζ с угловой скоростью ω(t); Cαβγ — система

координат, неизменно связанная c телом, точка C совпадает с центром масс тела.

Возмущенное движение тела по отношению к O1XY Z будет определяться

радиусом-вектором x = O1C = (x1, x2, x3)′, относительной поступательной скоро-
стью y = (y1, y2, y3)′, относительной угловой скоростью z = (z1, z2, z3)′ в проекциях
на оси Cαyz, а также параметрами Родриго–Гамильтона (λ0, λ′) = (λ0, λ1, λ2, λ3).

Уравнения возмущенного движения тела составят следующие кинематические и

динамические уравнения:

dx

dt
+ (ω(t) + z)× x = y,

m
dy

dt
+ m(ω(t) + z)× y + mz× v(t) = Y,

I
dz

dt
+ z× Iz + z× Iω(t) + ω(t)× Iz = M,

2λ̇0 = −λ1z1 − λ2z2 − λ3z3,

2λ̇1 = λ0z1 + λ2(z3 + 2ω3)− λ3(y2 + 2ω2), (1, 2, 3)

(1)

гдеm — масса, I — его тензор инерции в осях Cxyz, (1, 2, 3) — круговая перестановка

последнего уравнения, Y и M — управляющие сила и момент.

Заданному движению тела, при котором система Cxyz совпадает с O1XY Z, со-
ответствует невозмущенному движению системы

x = y = z = λ = 0, λ0 = 1. (2)

Теоремы из [1] позволяют построить (Y,M), обеспечивают глобальную стабили-
зацию (2) с измерением относительных скоростей и координат в виде

Y = −P (t)y −R(t)x, M = −S(t)y − c(t)λ,

где P, Q, S: R+ → R3×3, c: R+ → R есть соответственно подобранные непрерывные

матрицы и скалярные функции.

Согласно [2, 3], эта же задача без измерения скоростей решается управлениями
вида

Y = −Q(t)x−
∫ t

0
P (t, τ)x(τ)d τ, M = −C(t)λ−

∫ t

0
S(t, τ)λ(τ) dτ,

где Q, C: R+ → R3×3, P, S: R+ × R+ → R3×3 есть соответственно подобранные

непрерывные матрицы.
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