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Аннотация. Рассматривается управление угловым движением крупногабарит-
ной перспективной орбитальной станции с жидкостными ракетными двига-
телями в качестве исполнительных органов. В целях минимизации расхода 
топлива на управление угловым движением станции применяется адаптивный 
наблюдатель, проводящий оценку возмущающих моментов, действующих на 
станцию, и формирующий углы доворота станции в предполагаемое положе-
ние равновесия. 
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Введение.       -Одной из оптимальных ориентаций для орбитальной станции, эф
фективной  с точки топлива точки зрения экономии    и с  зрения удобства  для
использования станции   в научных целях [1], является равновесная ориента-

      ция минимизируется, в которой  сумма гравитационного, гироскопического  

и и аэродинамического моментов. При отсутствии гиродинов [2],  использо-

      вании ракетных двигателей  в качестве исполнительных органов [3–5] под-

держание такой ориентации сократить позволяет значительно  затраты топли-

       ва. Другим способом сокращения затрат топлива является ориентация 

станции  в положении гравитационного исключительно  равновесия, при кото-

рой одна из главных центральных осей инерции объекта управления распола-
гается вдоль вектора местной вертикали, а другая — перпендикулярно плос-

      кости такой ориентации орбиты. В   на станц   ию действует неизвестный 

   аэродинамический момент, который может значительно изменяться  в зави-

симости от параметров атмосферы уровня солнечной  и геомагнитной актив-

       ности  и известных  с низкой точностью аэродинамических характеристик 

       станции. По этой причине аэродинамический момент аналитически может 
        быть и вычислен лишь приблизительно  единственным способом его учета 

        является его идентификация при помощи бортовых алгоритмов. В данной 

работе для учета аэродинамического момента  использован подход, основан-

ный на применении   адаптивного Люинбергера наблюдателя . 

Методы  и материалы; результаты.  -Настройка наблюдателя, формиру
ющего оценку вектора состояния, проводилась методом градиентного спуска 
с в функцией штрафа  виде суммы квадратов невязок угловой уг скорости  и -

лового положения станции. Весовые коэффициенты выбирались методом мо-

     дального управления корнями характеристического полинома  системы [6].  
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    В качестве эталонного многочлена принят полином, соответствующий зна-
      менателю передаточной функции цифрового фильтра Баттерворта 3-го по-

рядка [7, 8]. Проведено моделирование математическое  движения станции  с
использованием предложенного среднее алгоритма,  значение расхода топли-

ва составило приблизительно 82 г/час. Поддержание исключительно гравита-
ционного положения равновесия без учета аэродинамического момента при-

водит среднему  к  расходу топлива 216 г/час, что говорит об эффективности  и
работоспособности описанного алгоритма. 

  Заключение. Представленные результаты моделирования движения КА  

с и помощью описанного алгоритма показывают его эффективность  работо-

способность. Сравнение расхода топлива при использовании предложенного 

      алгоритма  с поддержанием только гравитационного положения  равновесия 

       позволяет сделать      вывод, что задействование алгоритма способно снизить
затраты топлива примерно в 2,5 раза. 
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