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управлении движением механической системы с циклическими координа-

тами.

Пусть положение голономной механической системы определяется n обобщенны-
ми координатами (q1, q2, . . . , qn) = q′ из которых первые k координат являются по-

зиционными, остальные (n − k) — циклическими, q′ = (q1,q2), т. е. кинетическая
энергия системы не зависит явно от q2, T = T (t, q̇,q1).

Уравнения движения такой системы могут быть приведены к уравнениям Рауса

вида [1, 2]
d

dt

(
∂R2
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)
−

∂R2

∂q1
= Q1 + U1,

dp2

dt
= Q2 + U2, (1)

где R2 — положительно определенная квадратичная форма по q̇1, p2 — обобщен-
ные импульсы, соответствующие координатам q2, U = (U1, U2) — управляющие

воздействия, Q = (Q1, Q2) — обобщенные силы, включая инерционные.

Среди возможных программных движений системы (1) к числу наиболее исполь-
зуемых относятся движения вида

q̇1 = q̇1
0(t), q1 = q1(t), p2 = p2(t). (2)

Использованием результатов из [3] показано, что эффективность решения задачи о

приведении возмущенных движений системы (1) к программному (2) за конечный

промежуток времени достигается использованием управления типа

U1
l = −µl sign (ẏl + αl

√
‖yl‖ sign ql), yl = q1

l − q2
l (t) (l = 1, 2, . . . , k),

U2
s = −µs sign (p2

s − p2
s(t)) (s = k + 1, k + 2, . . . , n).

Проводится математическое моделирование такого процесса управления в кон-
кретных прикладных задачах.
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