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СТАБИЛИЗАЦИЯ АФФИННЫХ СИСТЕМ
ОГРАНИЧЕННЫМ УПРАВЛЕНИЕМ

Рассмотрена задача стабилизации положения равновесия
аффинной системы ограниченным управлением. Ограничен-
ное стабилизирующее упpaвлeниe построено с помощью ме-
тода масштабирования управления после линеаризации аф-
финной системы обратной связью. Предложен метод оценки
области стабилизируемости. В качестве примера рассмо-
трена задача стабилизации ориентации космического аппа-
рата.
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A problem of stabilization of the affine system equilibrium state by
limited control is considered. The limited stabilizing control is constructed
with the help of a method to scale the control after linearization of the affine
system by the feedback. A way to estimate the region that can be stabilized
is suggested. The problem of stabilization of the spacecraft attitude control
is given as an example. Refs.8. Figs.8.
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