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Задача управления угловым движением

Цель – реализовать требуемый режим углового движения:

- панели солнечных батарей на Солнце
- камеру на точку интереса
- антенну на точку станции приема на Земле
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Главные особенности:

- автономность
- несколько режимов работы
- команды с Земли могут задавать режим работы системы 

управления, но, как правило, переключение происходит 
автоматически



Схема  работы системы управления
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Схема  работы системы управления
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Управление (немного формул)
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Отслеживание маршрутов на поверхности 
Земли
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1. Точка на поверхности Земли:
- спутник движется по орбите
- Земля вращается
2. Траектория
- то же, что выше + точка движется по поверхности Земли
Всё это обеспечивает    ,прогр прогрt tω Q



Нестандартная задача I. Разгрузка 
маховиков (I)
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Маховик – электродвигатель + симметричная масса
Принцип работы – сохранение кинетического момента системы спутник-маховик
Основные характеристики – максимальный момент, максимальный кинетический момент
Насыщение – достижение максимальной угловой скорости собственного вращения (максимального 
кинетического момента)
Разгрузка – уменьшение угловой скорости маховика
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Нестандартная задача I. Разгрузка 
маховиков (II)

Распространенные подходы: 
- использование реактивных двигателей (нужно топливо)
- использование токовых катушек (нужно магнитное поле)

Возможно использовать другие моменты внешних сил. Доступны:
- гравитационный
- аэродинамический
- момент сил светового давления
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Нестандартная задача II. Управляемое 
движение для токовых катушек (I)
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Нестандартная задача II. Управляемое 
движение для токовых катушек (II)
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Нестандартная задача II. Управляемое 
движение для токовых катушек (II)
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Нестандартная задача II. Управляемое 
движение для токовых катушек (III)

Итоговая ошибка ориентации порядка 2 градусов по сравнению с 10-15 
при попытке точного отслеживания
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Нестандартная задача III. Разворот спутника с 
большими нежесткими элементами (I)

Особенности системы:
- спутник нельзя считать твердым
- число степеней свободы бесконечно
- число каналов управления существенно конечно 

(часто как у обычных спутников)

Задача:
- переориентация спутника без возбуждений 
колебаний
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Нестандартная задача III. Разворот спутника с 
большими нежесткими элементами (II)

Рывок – третья производная координаты

- колебательная часть
- диссипативная часть
- система вышла на установившийся режим
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Нестандартная задача III. Разворот спутника с 
большими нежесткими элементами (III)
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Нестандартная задача III. Разворот спутника с 
большими нежесткими элементами (IV)
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