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Рассматривается задача обеспечения высокочастотного слежения 
однозеркальной параметрической антенной радиолокатора за летя­
щим объектом при воздействии на антенну, установленную на движу­
щемся аппарате, порывов ветра и при непредвиденных маневрах летя­
щей цели. Эта задача является типичной иллюстрацией задачи син­
теза марковских управляемых систем (МУС) с неопределенными па­
раметрами, обеспечивающих по возможности точное слежение за ко­
мандными сигналами. В работе (’) синтез следящей марковской сис­
темы с помощью допустимого управляющего закона происходит та­
ким образом, чтобы при допустимых вариациях параметров ошибка 
слежения оставалась также допустимой. При малых отклонениях 
уравнения следящей МУС (рисунок) имеют вид (2՜4)

Ղ) = օ,ճհա 4- а յշ9+4֊ 1Հհ, 

0 = 0),

Ս) = Ա^ՀՍ 4՜ ^32^4՜ ^3^4՜ ^3”

Установленная на движущемся 
аппарате антенна радиолокатора

где V—скорость аппарата, 0—угловое отклонение антенны от исход­
ного состояния» оз — угловая скорость антенны при воздействии пово­
ротных механизмов, п—управляющий параметр двигателя, случай­
ные возмущения типа нормального белого шума.
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Динамическая модель описывается уравнениями (см. рис. 1 (’))

•*1 ~ атЛ "Г #12Лз Д

Уравнение рассогласования между динамической моделью и следящей 
МУС можно записать в форме

ДХ1 = ДпДх1Д Я]2-^2֊|-£1—с1л11,

ДА-2^ДЛ'3,
•^'^3 = #31^*М. #32^-^2 “Г^З^З# 1

где = #//, С 7~1( 2> 3.
Пусть

Подставляя значения Ах/ в выражение (6) (Д, получим[ з . .Д= Л4 V ^Дх,- =М{дпДх-1+«12Дх2Д^1-4/1« + 32Дх3 + в • 9\ / -= л ՛
+ ?з(а31Дх1 + а32Д*։ + ё> - <*««)}•

В рассматриваемом случае условие (7) (2) принимает вид|«1=0>|['ЫДх)—'М^)+(^1+Мз)«]/(^1+?з^з)|.
где

?1 ~՜ I (#111՜ Рз#31 4՜ (#12 4 /з#32^'^2“Ьр2*^'^3 I *
%=/И{(гп + 33о31)х1-4-(612Др3Оз2)х2-(г/1 + ^3)/7+(/14-р3/3)^}.

Соотношение (8) (Д записывается в виде5120(4!-}-₽з£/з)я = 8|£п Л (2)

Очевидно, что если условия (1), (2) удовлетворяются и матема­
тическое ожидание случайного возмущения равно нулю, то уравнения 
ошибки слежения на плоскости переключений имеют вид

Д ^13?Оз)^-*4 ~ [ #114՜ #лз(/ОзЛз #31)]^'^! 4՜ ^13^3 ՛ [#1гД^1з(?^3 #32^РЛ2'
(3)

△ х2~ >0зДХ1 Р2зД^2, ?03 = ?31> р23 = р2 ?3» ^13 = #чАА’ (^)
^, = — 0/1Х;—о,-2Хг+<?(И, Л4{ДХ(} = Дх(, Л1(^/} = £/, ։=1, 2. 3.

Пусть коэффициенты $2 и выбраны так, что следящая МУС,
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описываемая уравнениями (3) и (4), устойчива. В этом случае ошиб­
ки слежения целесообразно представить в форме

АЛ*1 - -|֊<7.1շձ«Հշ,

Характеристическое уравнение р2+(ап +«22)р + (а]1а22-я21а12 
воляет определить следующие условия устойчивости: 
апа12>а21712- Отсюда при £1=0 следует £2>0, £3>1.

)=0 поз- 
7ц4՜ 712^>0,

Ниже рассматриваются условия, при которых -и<0. Если удов­
летворяется (1), то это означает, что управление и определяется зна­
ком функции А. При ₽3>1 и для номинальных величин d. и d2 
получается signn = sign/7. Чтобы при вариациях неопределенных 
параметров dx и dz выполнялось последнее условие, необходимо выб­
рать коэффициент £3 так, чтобы величина ^֊гМз имела всегда один 
и тот же знак.

Для того чтобы определить допустимую величину |«| по форму­
ле (1), необходимо знать допустимый интервал изменения функций 
'?1(Дх)’ н Из уравнений (3), (4) следует, что в случае от­
сутствия вариаций параметров МУС функции ф1(Ддс) и б2(Дх) равны 
нулю. В этом случае условие (1) принимает вид | = С|//|. В общем ' -*<■ — 
случае, так как функция и(1) зависит от командного сигнала х(/), 
для определения |«| требуется знание интервала изменении неопре­
деленных параметров следящей МУС. Величина 6 в соответствии с 
условием (1) должна быть взята достаточно большой, чтобы пере­
крыть возможные вариации значений функций ^(Дх) и б2(Лх).

Автор благодарит В. И. Зубова за участие в обсуждении работы.
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Մարկո վ յան

Դիտարկվում է
>ետևող և շարժվող

ղեկավարեցի համակարգերում հետևելու մասին 
խնդրի վերաթերյալ

չնախատեսնված մանյովրներով թռչող օբյեկտին ճշգրիտ 
ապարատի վըա տ ե ղա դրված ու քամիների պո ռթկում - 

ներին ենթակա պարաբոլիկ հայելային ռադիոլոկատրի անտենայի ղեկավար֊ 
ման Համակարգի խնդիրը։ Օգտվելուէ (1) աշխատանքի արդյունքներից, 
ստացվել են հետևող մարկովյան ղեկավարելի համակարգի ընթացիկ վի֊
^ակի կայունությ ան պայմ անները։ Թույլատրելի ղեկավարող օրենքի օգնոլ֊
թյամբ հետևող մարկովյան համակարգի սինթեզը իրականացվում է այնպես, 
որ պարամետրերի թույլատրելի փոփոխականների դեպքում > ետևեչու սխալը 
նույնպես մնա թույլատրելի սահմաններում։

Л ИТЕРАТУРА— ԴՐԱ ԿԱՆՈ I» R* 3 Ո Ի Ն
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