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Скользящий режим - это алгоритм нелинейного управления,
который эффективно работает в системах с неопределённостью и
внешним воздействием [1]. Большинство работ посвящено изуче-
нию непрерывного закона управления, однако работы по дискрет-
ному управлению встречаются реже [2]. Дискретизация управления
имеет несколько преимуществ. Во-первых, современная цифровая
электроника позволяет отправлять сигнал управления через опре-
делённый интервал времени и возникает необходимость синтеза за-
кона управления, подходящего для работы в существующих услови-
ях. Во-вторых, скользящий режим в непрерывных системах требу-
ет бесконечно большой частоты переключения управления, которая
приводит к эффекту "чаттеринга" , что может нанести вред устрой-
ствам [3].

В данной работе рассматривается квазискользящий режим
управления нелинейными дискретными системами. Отличие квазис-
кользящего режима от скользящего заключается в том, что как толь-
ко удаётся привести траекторию системы к поверхности скольжения
в непрерывном случае асимптотическая устойчивость системы га-
рантирована. Схождение к поверхности скольжения в дискретном
случае гарантирует устойчивость лишь внутри пограничного слоя
заданного размера. Таким образом теряется доля надежности систе-
мы управления, однако эффект "чаттеринга" может уменьшиться
или даже исчезнуть, что благоприятно скажется на работе актуато-
ров.

Автором рассматривается класс нелинейных систем с параметри-
ческой неопределённостью, связанной с неточностью модели систе-
мы, синтезируется дискретный закон управления в скользящем ре-
жиме. Для синтеза соответствующего закона управления необходимо
выполнить следующие шаги: на первом шаге задаётся поверхность
переключения и формулируется закон схождения к этой поверхно-
сти, на втором – синтезируется закон управления, который приведёт
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траекторию системы к поверхности скольжения и будет гарантиро-
вать её переключение около поверхности в течение всего времени. В
работе проводится анализ устойчивости системы с помощью функ-
ции Ляпунова и доказывается схождение системы за конечное время
и устойчивость в пограничном слое. Результаты применения алго-
ритма получены посредством симуляции, применена стабилизация
на перевёрнутом маятнике.
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