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Выведение космического аппарата на орбиту сопровождается переходом к невесомости,
что вызывает у космонавта сенсорный конфликт и нарушения гемодинамики (глазодви-
гательные нарушения, головокружение) [3, 5], снижая эффективность его деятельности.
Тренировки на центрифуге направлены на повышение устойчивости организма к пере-
грузкам.

В работах В. В. Александрова [1, 6] был предложен алгоритм для имитации вестибуло-
сенсорного конфликта с использованием центрифуги ЦФ–18 и полускафандра "Чибис". В
алгоритме задается угловая скорость 𝜔(𝑡) и углы поворота подвеса – 𝜓(𝑡), 𝛾(𝑡), формируя
вектор перегрузки 𝑛 в направлении "грудь–спина". Испытания в ФГБУ "НИИ ЦПК им.
Ю. А. Гагарина"выявили отклонения вектора перегрузки от заданного направления [2].

В данной работе была построена линеаризованная модель системы с учетом аддитив-
ных возмущений, представляющих собой сумму детерминированной кусочно-непрерывной
ограниченной функции 𝑞(𝑡) и белого шума 𝜉(𝑡). Модель возмущений позволяет найти наи-
худшее для системы значение 𝑞(𝑡) с помощью решения экстремальной задачи [4]. Для
коррекции алгоритма предложено дополнительное управление 𝑢, которое находится на
основе решения стохастического уравнения Беллмана. Качество стабилизации оценива-
лось квадратичным функционалом качества:

𝐽(𝑢) = M
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Матрицы 𝐺1, 𝐺2, 𝑁 и 𝑆 выбираются симметричными и положительно определенными, при
этом матрицы 𝐺1 и 𝐺2 определяются как произведения градиентов перегрузок 𝑛𝑦 и 𝑛𝑧 по
вектору состояния 𝑦 соответственно, вычисленные на программной траектории 𝑦*.

В результате коррекции алгоритма имитации значение функционала качества снизи-
лось примерно на 44,64%. Это соответствует существенному улучшению точности: конус,
в котором лежит результирующий вектор перегрузки, стал значительно уже: до коррек-
ции вектор лежал в конусе с раствором 11, 97∘, после — в конусе с раствором 7, 29∘. Таким
образом, выигрыш по точности воспроизведения перегрузки составляет примерно 39, 11%.
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