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На практиці, часто використовують лінійні компенсатори, побудовані на основі 

лінеаризації якобіану об’єкту керування. Однак бажано врахувати нелінійність 

системи при побудові контролера. Метою дослідження, розглянутого в 

доповіді, є беручи обернений маятник як приклад нелінійних систем, котрі не 

можливо точно лінеаризувати. Було спроектовано нелінійний контролер для 

системи, що базується на методі наближеної лінеаризації. Під час розробки 

контролера прийнято до уваги члени вищого порядку, при побудові нової 

координати для наближеної лінеаризації. В ході подальшого дослідження 

визначена можливість наближеної лінеаризації для даної системи, знайдено 

лінійний компенсатор для синтезу контролера та знайдено його коефіцієнти. 

Заключною частиною дослідження було проведення ряду експериментів для 

дослідження різних режимів функціонування системи. 


