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Рассмотривается двумерная модель задачи тестирования точности стабилизации дви-
жения устройства спасения космонавта (УСК) [1]. УСК, предназначенное для использо-
вания при кратковременных перемещениях вне орбитальной станции, представляет собой
прямоугольную раму, в углах которой находятся газовые микродвигатели и которая кре-
пится к скафандру.

Выводятся линеарезованные уравния движения УСК в отклонениях от программного
движения и представляются в виде 𝑥̇ = 𝐴(𝑡)𝑥 + 𝐵𝑢 + 𝐶𝑣, где 𝐴(𝑡), 𝐵, 𝐶—известные мат-
рицы, возмущения:
𝑥(0) ∈ 𝑋 = (𝑥0

𝑗 ∈ 𝑅𝑛) — множество начальных положений,
𝑣𝑖(𝑡) ∈ 𝑉, 𝑖 = 1, 2 — множество ошибок двигателей,
𝑤𝑖 ∈ 𝑊 = ((𝑣𝑖, 𝑥

0
𝑖 ) ∈ 𝑋 × 𝑉 ) — множество возмущений;

управления:
𝑢 ∈ 𝑈 — управление боковыми и маршевыми двигателями, а также управляющий момент,
создаваемый работой боковых двигателей.

Для оценки качества управления устройством используется метод максиминного тести-
рования [1]. Исходная система декомпозируется на управляемую и возмущаемую подси-
стему. Задача сводится к геометрической игре: проекции границ областей достижимости
по управлению и возмущению строятся в одной системе координат. Для построения гра-
ниц решаются задачи Булгакова для управляемой и возмущиемой подсистемы, применяя
принцип максимума Понтрягина [2].
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