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В докладе рассматривается система квазиоптимального управления, 
предназначенная для параметрической идентификации регулятора и объекта 
управления и формирования квазиоптимального управления стохастических и 
нестационарных объектов управления в ракетно-космической технике.

Система основана на применении метода оценки параметрической и 
структурной неопределенности системы (определенности управляющих функ
ций) за счет введения дополнительных аппроксимирующих операторов, учиты
вающих неопределенности, модели движения и формирование составляющей 
оптимального управления по быстродействию.

Представим движение системы:
х  =  f ( x , t ) +  ( p ( x , t ) u ( v ) , t  е [/0, / к ]. (1)

Запишем оптимальное модельное движение в виде
xm= f ( x m,t)+<p(xm,t)u m(t) (2)

В том случае, когда в момент времени tg  система двигалась с управле

нием v ( t0 ) =  Vq , обобщенное управление примет вид
п

n ( O  =  v0 +  ' E u * A u ( t j \  (3)
j =1

Реализация управления (3) приведет к ликвидации рассогласования ме
жду модельным оптимальным и измеряемым обобщенным управлениями и, как 
следствие, к ликвидации рассогласования между процессами (1) и (2), а также к 
движению системы по оптимальной траектории. Однако будет наблюдаться ус
тановившаяся ошибка Ax(t),  обусловленная переходным процессом на на
чальном этапе подстройки и ошибкой подстройки обобщенного управления.

Аппроксимирующие операторы uvi могут быть представлены в виде мат
рицы коэффициентов размера г х г ,  определяемые на этапе анализа динами
ческих свойств системы.

Система реализована на базе устройства адаптивного управления, в ко
тором применен предложенный метод, позволяющий повысить точность и ка
чество управления структурно неопределенной системой космических аппара
тов.


