
Профиль лопастей тестового образца ВЭУ обладает сложной гео-
метрией. Было проведено несколько серий экспериментов с различны-
ми значениями установочного угла лопастей турбины. В ходе экспе-
риментов при различных значениях внешнего сопротивления и раз-
личной скорости потока осуществлена запись величины силы тока и
напряжения во внешней цепи генератора, а также запись угловой ско-
рости ветротурбины на стационарных режимах.

Для каждой серии идентифицирована функция аэродинамического
момента, соответствующая данному установочному углу. С помощью
метода наименьших квадратов в окрестности режима свободного вра-
щения турбины определены эффективные значения установочного уг-
ла, а также эффективные аэродинамические характеристики профиля
лопастей турбины.

Работа выполнялась при поддержке грантов РФФИ (11-08-00444,
11-08-92005-ННС, 12-01-00364).
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Современный уровень развития техники создает возможности для
осуществления в режиме реального времени алгоритма управления
практически любой сложности. Поэтому с точки зрения техниче-
ской практики все большую актуальность приобретает разработка та-
ких способов управления (и, в частности, стабилизации), которые в
наибольшей степени могут использовать свойства устойчивости соб-
ственных (баллистических) движений объекта для уменьшения чис-
ла исполнительных приводов (т.е. размерности управляющего воздей-
ствия) и сокращения объема измерительной информации (т.е. раз-
мерности вектора измерения). В данной работе продолжается раз-
витие метода [1] решения стабилизации установившихся движений
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при неполной информации. Коэффициенты стабилизирующего воздей-
ствия и системы оценивания определяются решением соответствую-
щих линейно-квадратичных задач стабилизации [2] для выделенной
линейной управляемой подсистемы возможно меньшей размерности.
Устойчивость в полной замкнутой нелинейной системе устанавлива-
ется сведением задачи к особенному случаю теории критических слу-
чаев [3 – 5]. При этом, в отличие от ранее полученных результатов
[6], когда в результате приложения найденных управлений, при све-
дении к особенному случаю имела место неасимптотическая устойчи-
вость, показано [7], что для положений равновесия систем с избыточ-
ными координатами учет ограничений, накладываемых геометриче-
скими связями на начальные возмущения, обеспечивает асимптотиче-
скую устойчивость равновесия. Принципиально важную роль в про-
веденных исследованиях имеет применение уравнений М.Ф. Шульги-
на [8] с продифференцированными один раз уравнениями геометриче-
ских связей. Эффективность полученных результатов иллюстрируется
решением задачи стабилизации равновесия известного лабораторного
стенда Ball&Beam [9 – 12].
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Введение. С точки зрения общей идеологии построения оптимально-
го управления в игровых задачах [1] минимизирующий игрок должен
либо хранить в памяти всю функцию цены игры, либо уметь быстро
вычислять ее в некоторой окрестности текущего положения системы.
И то, и другое является весьма затруднительным. Управление при по-
мощи линий и поверхностей переключения предполагает, что линии
или поверхности переключения строятся заранее на основе обработки
множеств уровня функции цены (максимальных стабильных мостов) и
только они хранятся в памяти управляющего устройства. Какая-либо
дополнительная информация, связанная с функцией цены, не требу-
ется. Такой способ управления удобен для инженерной практики. Од-
нако он обеспечивает минимизирующему игроку результат, близкий
к оптимальному, лишь при выполнении некоторых достаточных усло-
вий.

Такие достаточные условия были получены ранее [2, 3] для линей-
ных дифференциальных игр с фиксированным моментом окончания и
выпуклой терминальной функцией платы. Для задач с малой размер-
ностью фазового вектора созданы соответствующие вычислительные
программы. Этот опыт можно использовать и при исследовании задач,
в которых функция платы не является выпуклой.

В работе исследуется задача преследования с двумя догоняющими
и одним убегающим. Выделены наборы параметров задачи, при кото-
рых способ управления при помощи линий переключения, зависящих
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