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БЕЗ ДЕМПФИРОВАНИЯ С ДВУМЯ УПРАВЛЯЮЩИМИ ВОЗДЕЙСТВИЯМИ

Введение.  Маятник и маятниковые системы постоянно привлекали к себе вни-
мание исследователей в различных областях математики, механики, физики и техники. 
В силу своей простоты маятник служил хорошей моделью для изучения сложных ди-
намических процессов [1], что позволяло проводить экспериментальную проверку раз-
личных теоретически обнаруженных колебательных эффектов, значительно расширить 
область применения маятниковых моделей для математического описания колебатель-
ных процессов [2]. Одной из разновидностей многообразия моделей маятниковых сис-
тем является гармонический осциллятор. В настоящей работе исследуется линейная 
модель гармонического осциллятора без  демпфирования с двумя управляющими воз-
действиями [3], как объекта управления  (ОУ).

Цель работы. Целью настоящей работы является разработка математического 
обеспечения процедуры исследования вынужденного движения рассматриваемого ОУ.

Постановка и особенности задачи. Необходимо найти
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Структурный синтез. Алгоритм управления (АУ) получим в виде [4] 
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Для открытой области получим:
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Уравнения движения синтезированной системы управления (СУ) для открытой 
области запишем в виде
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Анализ выражений (3) показывает, что при постоянстве матриц  и  , изменения алго-
ритма управления (АУ) (2) пропорциональны изменениям элементов ,mri  2,1i
критерия качества (1), которые могут быть классифицированы как управляющие пара-
метры синтезированного АУ [5]. Применив преобразования Лапласа к выражениям (4), 
и проведя необходимые структурные преобразования [5],  передаточную функцию

получим в виде:
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передаточные функции ОУ, исполнительного механизма (ИМ) и усилительно-
преобразовательной части (УПЧ) соответственно, p - независимая переменная изо-

бражения.

Для открытой области получим:
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Заключение. На основе положений формализма Дубовицкого-Милютина ис-
следована задача динамического синтеза для гармонического осциллятора без демпфи-
рования с двумя управляющими воздействиями как ОУ. Проведенное исследование по-
зволило получить следующие новые результаты, имеющие научное и прикладное зна-
чение. Научная значимость результатов  исследования определяется тем, то в рамках 
заданной постановки задачи приведено аналитическое решение задачи структурного 
синтеза, что позволяет разработать математическое, алгоритмическое и техническое 
обеспечения процедуры проектирования.

Практическая значимость результатов исследования определяется возможно-
стью их использования в качестве основы при реализации математического, алгорит-
мического, программного и технического обеспечения процедуры проектирования СУ.
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