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Рассмотрена задача стабилизации n-звенного перевернутого маятника на движущемся
основании (тележке) [1]. Тележка может перемещаться вдоль горизонтальной оси. Управ-
ление - сила, приложенная к тележке. Задача состоит в минимизации среднеквадратич-
ного отклонения маятника от вертикальной оси. Для линеаризованной модели доказано,
что для малых отклонений от верхнего неустойчивого положения равновесия оптималь-
ный режим содержит траектории с учащающимися переключениями. Именно, доказано,
что оптимальные траектории с бесконечным числом переключений за конечное время вы-
ходят на особую поверхность, а затем продолжают движение с особым управлением по
особой поверхности, приближаясь к началу координат за бесконечное время. Показано,
что построенные решения глобально оптимальны.

Задачи локальной и глобальной стабилизации неустойчивого состояния равновесия пе-
ревернутого многозвенного маятника, когда его движение управляется ограниченным мо-
ментом, приложенным между основанием и нижним звеном маятника или в межзвенном
шарнире, рассматривались в случае с неподвижной точкой подвеса [4, 5] и в случае ма-
ятника на подвижном основании [2]. Для системы с однозвенным маятником на колесе
построены фазовые траектории системы при отсутствии управления; построено управле-
ние, обеспечивающее глобальную стабилизацию верхнего положения равновесия, а также
синтез оптимального по быстродействию управления [2].

Настоящая работа является обобщением результата, полученного для задачи управле-
ния двухзвенным перевернутым маятником на подвижном основании [3].
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