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СИСТЕМА СТАБІЛІЗАЦІЇ ОРІЄНТАЦІЇ МІКРОСУПУТНИКА З АДАПТАЦІЄЮ ЗА РОЗІМКНЕНИМ КОНТУРОМ
Підвищення точності системи стабілізації орієнтації мікросупутників, функціонуючих в жорстких умовах космічного простору є актуальною задачею. Побудова системи стабілізації на основі класичних підходів не може забезпечити найвищу точність в умовах параметричної невизначеності математичної моделі об’єкта керування (ОК), впродовж всієї місії супутника. 
Для підвищення якісних характеристик системи керування пропонується метод керування з таблично-заданими параметрами. Працюючи в умовах нестаціонарності об’єкта керування, проте знаючи діапазон відхилення параметрів чи впливу зовнішніх збурень, можна синтезувати такий регулятор, який забезпечить точність системи на всій області зміни її параметрів. 
Отриманий регулятор є політопною моделлю, тобто набором регуляторів для кожної вибраної номінальної точки. Ключовими проблемами до отримання якісної системи є вибір точок лінеаризації об’єкту керування та перемикання між регуляторами, в залежності від запланованих умов. Для параметризації об’єкту керування та реалізації процедури вибору необхідного регулятора вводиться так звана змінна планування. 
Загальна процедура синтезу системи керування класичним підходом до методу керування з таблично-заданими параметрами складається з наступних кроків:

1. Вибирається сімейство лінійних, стаціонарних апроксимацій нелінійного ОК, яке параметризуються з використанням змінної планування. Проводиться лінеаризація ОК на множині точок рівноваги, робочих точок або конкретно заданих точок, що дає параметризоване сімейство лінеаризованих ОК. Лінеаризація має відповідати нульовій похибці. Подальша побудова регулятора потребує, щоб змінна планування була вимірюваною величиною.

2. Синтезується сімейство лінійних, стаціонарних регуляторів, що відповідає множині попередньо визначених локальних моделей ОК для забезпечення якості і стійкості в кожній номінальній точці. Тому, регулятор в поєднанні з відповідними моделями ОК буде мати бажані характеристики. Регулятор параметризується змінною планування. 
3. Реалізація сімейства регуляторів. Забезпечується вибір необхідного регулятора відповідно до значення змінної планування. 


Результатом роботи є побудова системи стабілізації орієнтації мікросупутника з адаптацією за розімкненим контуром. Множину регуляторів синтезовано методами робастого керування, тому кожен регулятор з множини є H∞-оптимальним. На основі числового моделювання показано підвищення характеристик системи за точністю в умовах зміни параметрів об’єкту керування.
