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Введение. Обратный маятник – классическая модель неустойчивой динамической 

системы, которая широко используется в теории управления. Многие реальные системы 
можно свести к аналогии с обратным маятником. Вот несколько примеров: 

1. Двуногие роботы: каждая нога представляет собой обратный маятник во время шага.  
2. Манипуляторы: если центр масс манипулятора находится выше точки опоры, то 

такую систему можно рассматривать как обратный маятник.  
3. Летательные аппараты: поддержание устойчивости в вертикальном положении 

аналогично стабилизации маятника в вертикальном положении  
4. Башенные краны: если груз движется и раскачивается, то его стабилизация будет 

аналогично стабилизации маятника [1]. 
Все эти системы требуют активного управления или стабилизации для поддержания их в 
устойчивом состоянии. Таким образом, решение задачи адаптивного управления 
перевернутым маятником даст возможность для внедрения разработанного алгоритма в 
широкий спектр устройств. 

 
Основная часть. С применением методов непрямого адаптивного управления решается 

задача стабилизации маятника в верхнем его положении равновесия [2]. Это задача 
разбивается на две глобальные: идентификация неизвестных параметров системы и синтез 
смешанного регулятора, решающего задачи стабилизации маятника в вертикальном 
положении и слежении за заданным положением вершины маятника.  

 
 
Решение задачи идентификации позволяет управлять реальными системами, параметры 

которых часто неизвестны. Результаты работы позволили использовать реальную установку с 
обратным маятником, параметры которого были неизвестны в начале исследования.   

Управляющем воздействие в рассматриваемой системе является сила, приложенная к 
тележке, движущейся по горизонтальной оси. Внешним возмущением является вращательный 
момент, приложенный к самому маятнику [3].  
 

Выводы. Проведено рассмотрение перевернутого маятника на тележке, рассмотрена 
задача идентификации параметров, синтез смешанного регулятора, решающего задачу 
стабилизации маятника в верхнем положении равновесия и слежении за заданным углом 
отклонения маятника путем приложением управляющего воздействия на двигатель 
постоянного тока. 
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