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 Аннотация. Рассмотрены автоматические режимы работы системы управле-
ния движением космического аппарата, позволяющие корректировать настрой-
ки регулятора в зависимости от изменения величин внешних возмущающих воз-
действий. Решается задача синтеза алгоритмов функционирования системы 
управления угловой ориентацией космического аппарата, обеспечивающих 
адаптивное изменение настроек регулятора. Результаты численного матема-
тического моделирования демонстрируют значительное повышение качества 
динамических режимов стабилизации угловой ориентации КА. 
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Введение. В условиях многообразия целевых функций  и проектных парамет-

ров космических аппаратов (КА) актуальной задачей является разработка си-

стем управления автономно движением, способных  оптимизировать динами-

       ческие режимы путем автоматической коррекции настроек регуляторов  в
соответствии  с результатами косвенных измерений возмущающих значений  

воздействий, поскольку системы управления  с фиксированными параметрами 

настройки не позволяют обеспечить качество динамических на режимов  дли-

тельном интервале функционирования, а коррекция настроек контура управ-

ления посредством ко обновления по бортового программного обеспечения  -

      мандам от комплекса  наземного     управления малоэффективна вследствие

ограниченного быстродействия данной операции. 

Цель работы — разработать   и исследовать эффективность применения ал-

      горитмов адаптивного изменения  настроек регулятора системы управления 

ориентацией КА. 

  Материалы  и мет     оды; результаты. Необходимо решение следующих 

задач:  

– оценка      -диапазонов значений, форм временных зависимостей и вероят

ностных характеристик внешнего возмущающего воздействия для различных 

типов КА; 
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– синтез       структурной схемы и алгоритма функционирования адаптивной
системы управления угловой ориентацией; 

     – подтверждение      работоспособности и оценка эффективности метода
адаптивной настройки регулятора численным моделированием. 

        В и работе приведены основные характеристики КА различных типов  

       оценки величин внешних возмущающих воздействий   с применением мето-

    дов, описанных в [1]. Рассмотрена редуцированная математическая модель 

одноканальной системы управления угловой ориентацией  и стабилизации КА 

      с переменным внешним возмущением, алгоритм управления представляет 

      собой формированием трехпозиционный релейный регулятор  с линейным  

управляющего сигнала. 
Для синтеза  структурной схемы  и определения настройки параметров  ре-

гулятора адаптивной системы управления угловой ориентацией КА исполь-

зованы  метод фазовой плоскости  и программный комплекс символьной ма-

тематики [2]. 

Синтезированный алгоритм адаптивного изменения настроек регулятора 

      системы управления ориентацией по КА работает  принципу самоорганиза-
ции на: в ответ  изменение внешнего  возмущения параметры настройки регу-

лятора меняются чтобы таким образом,   в системе устанавливались динамиче -

       ские к режимы, близкие  оптимальным по критериям экономичности, 

точности задействования  и минимизации частоты   исполнительных органов. 

     Математическое моделирование динамических режимов управляемого дви-

жения КА выполнено  в программном комплексе SimInTech. 

Заключение. Показано, что     предложенный алгоритм работы адаптивной

системы  автоматического управления ориентацией  и стабилизации КА рабо-

 тоспособен  и эффективен. По результатам математического моделирования 

     установлено существенное повышение параметров качества динамических 

      режимов по сравнению  с системами, использующими фиксированные 

настройки регуляторов. 
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