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 Аннотация – Considered dynamical system (DS) equation 
which is mathematical model of angular motion spacecraft (SC) 
under action limited disturbing moment. Lyapunovs direct 
method solved problem controlling DS (attitude control SC). 
Found estimate of limit set DS. Using techniques of convex 
analysis are equations of evolution ellipsoids containing 
reachability set DS. 
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I. ВВЕДЕНИЕ 

 Точность управления ориентацией космических 
аппаратов (КА) определяет потенциальные возможности 
их использования в решении многих научных и 
прикладных задач. Так без прецизионных систем 
ориентации невозможно получение снимков заданных 
участков поверхности Земли с высокой разрешающей 
способностью. Поэтому актуальными являются задачи 
получения оценок гарантированной точности управления 
ориентацией КА в условиях неопределенности свойств 
действующих на них внешних возмущений. Для решения 
этих задач используются методы управления, основанные 
на гарантированном подходе к математической 
интерпретации неопределенности.  

II. ПОСТАНОВКА И РЕШЕНИЕ ЗАДАЧИ УПРАВЛЕНИЯ 

Решаются задачи управления конкретными 
нелинейными ДС. Эти ДС являются математическими 
моделями управляемого углового движения КА [1,2] при 
действии на них неконтролируемых ограниченных 
возмущающих моментов. На основе прямого метода 
Ляпунова решены задачи синтеза стабилизирующего 
управления и найдены оценки предельного множества ДС 
– притягивающего множества, в которое попадают все ее 
фазовые траектории. 

При использовании теории опорных функций 
выпуклых множеств, теории двойственности решения 
задач математического программирования и результатов 
[5] найдены гарантированные оценки множеств 
достижимости ДС, полученных в результате 
линеаризации исходных нелинейных уравнений ДС 
относительно заданной ориентации КА. Эти оценки 
задаются векторно-матричными дифференциальными 
уравнениями, определяющими эволюцию во времени 
эллипсоидов, содержащих множества достижимости 
указанных ДС. 

III. ЗАКЛЮЧЕНИЕ 

Для ДС, уравнениями которых моделируется угловое 
движение КА, решены задачи синтеза стабилизирующих 
управлений и получены оценки предельных множеств и 
множеств достижимости для соответствующих 
линеаризованных систем.  
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