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В настоящей заметке рассматривается проблема управления вращатель­
ным движением твердого тела, несущего систему материальных точек, со­
вершающих относительное движение.

В результате рассмотрения установлено, что с помощью моментов ко­
риолисовых сил инерции и моментов относительных количеств движения 
можно производить ориентацию и стабилизацию несущего тела в заданном 
направлении, а также принуждать это тело сканировать по заданной про­
грамме.

Рассмотрим твердое тело То, вращающееся вокруг неподвижной точки, 
и предположим, что с этим телом каким-либо образом связана система ма­
териальных точек, положение которых по отношению к телу То единствен­
ным образом определяется с помощью обобщенных координат qh . . . , qk. 
При этих предположениях уравнение движения можно записать в форме

0ы+© X0W =М+МК—М о,
(1) 

d дТ дТ
— ------ — = Q>+^,Ej')+Pj+Ri, 7=1,..., к.
dt од, dqs

где 0 — тензор инерции всей системы, рассматриваемой как единое твердое 
тело, Т — кинетическая энергия относительных движений, Мк — момент 
кориолисовых сил инерции Ма — момент относительных количеств движе­
ния.

Величины Р:,=Р,(д1, . . ., q/t, ы) зависят от центробежных сил, величины 
Ri=Rj(qi,..., qh, qi,..., qk, w) зависят от кориолисовых сил инерции.

Qi — обобщенная сила, отнесенная к обобщенной координате g3, Ej — 
некоторый вектор, E^E^q^ . . . , qd), через М обозначим момент сил, дей­
ствующих па систему.

Предположим, что выполнены следующие условия:
а) система (1) разрешима относительно компонент вектора и и вели­

чин (jj, так что имеем
k

Со =А0+ AiQi,
7=1

h 
qj=B(,j+'^BjiQi, 7=1,..., к-,

7=1

в) среди векторов А; существуют три линейно-независимых.
Выберем обобщенные силы Q, так, чтобы было выполнено соотношение

ОА0+У 0ад+юХ0(о=М. (2)
7 = 1
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Пусть теперь $ — орт, неизменный в абсолютном пространстве и пусть 
г — орт, неизменно связанный с телом Т0.

Теорема 1. Если выполнены условия а) и в) и если обобщенные силы 
удовлетворяют соотношению (2), где М=—а+lrXs, то тело То будет иметь 
положение относительного равновесия r=s, й=0.

При этом каждое движение, не совпадающее с другим относительным 
равновесием r=—s, ®=0, будет обладать свойством r-^s, й ~*"0 при t-+ + °° 
при надлежащем выборе положительной постоянной Z>0.

Теорема 2. Если выполнены условия а) и Ь) и обобщенные силы 
удовлетворяют соотношению (2), где

М=— (й — ®о)+©й о+йоХ@й+2гХ?о,

s0 — орт, вращающийся в абсолютном пространстве с угловой скоростью ©о, 
то система (1) будет иметь положение относительного динамического рав­
новесия

T=So, ©=®о.

Каждое движение, не совпадающее с r=—s0, ©=©0, будет обладать свой­
ством й t-^Sq при t-^ + °o при надлежащем выборе Z>0.

Теорема 3. Пусть выполнены условия а) и Ь) и обобщенные силы 
удовлетворяют соотношению (2), где М=— (й —s (ffi,s)) +lrXs.

Тогда система (1) будет иметь две системы относительных положений 
равновесия

r=s, ы =Ts и т~—s, ©=ps,

где Тир — вещественные параметры. Каждое движение твердого тела То, 
не совпадающее с положениями относительного равновесия второй группы, 
будет обладать свойством r-*-s, © ->-Ts при £-> + <*> при надлежащем выборе 
числа 1>0.

Доказательство приведенных утверждений осуществляется путем 
построения функции Ляпунова и использованием первых интегралов си­
стемы (1).
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