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Введение. 

В процессе выполнения курсовой работы по теме «Моноколесо» курса ТАУ 

необходимо было выполнить задачу по управлению упрощенной линейной модели 

моноколеса путем добавления к исходной модели регуляторов (интегрально-модальный или 

линейно-квадратический). Во время поиска информации для решения данной задачи была 

найдена работа «Neural Network Based Control Design for a Unicycle System»[2], в котором 

приводилось несколько неудачных попыток расчета линейно-квадратичного регулятора, так 

как по итогу он не устранял колебания процесса управления. Таким образом возникает 

вопрос целесообразности использования данного регулятора. 

Результаты и обсуждение 

В качестве математической модели моноколеса используется приближенная 

двухмассовая математическая модель перевернутого маятника с горизонтальным движением 

обеих масс. Верхняя масса соответствует массе человека, в то время как нижняя – массе всего 

моноколеса. Мат. модель электропривода колес упрощены до интеграторов в контуре с 

единичной обратной связью, динамика же задается с помощью частоты полосы пропускания 

[1]. 

 
Рис. 1. Краткие обозначения, использующиеся на схеме: 𝑤пр − частота привода; 

 𝑚2 − масса человека; 𝑚к − масса моноколеса; 𝐿 − высота центра тяжести человека; 

 𝑅 − радиус моноколеса; 
𝑚ч

𝑚к
∗

𝑅

𝐿
  − коэффициент передачи по моменту; 𝑔 − коэффициент 

свободного падения; х1 − скорость моноколеса; х2 − скорость человека; х3 − отклонение 

центра тяжести человека относительно колеса. 

После построения базовой математической модели, были рассмотрены два варианта 

регуляторов, способные, в теории, стабилизировать систему: модальный интегральный и 

линейно-квадратический.  

В первом случае удалось добиться не только стабилизации, но и управления скорости 
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моноколеса (рис. 2а). Желаемые полюса задавались полиномом 3-го порядка + полюс 

электропривода [1].  

  
а б 

Рис 2. модальный интегральный и линейно-квадратичный 

Во втором случае добиться хоть сколько-нибудь приемлемой стабилизации не удалось, 

моноколесо, хоть и в небольшом диапазоне, но будет шатать, что не позволяет использовать 

в качестве транспортного средства (рис 2б) [2]. 

Заключение 

Произведено сравнение модели моноколеса с интегральным модальным регулятором и 

с линейно-квадратическим регулятором. Первый вариант показал свою работоспособность, 

в то время как второй вариант не выполнил поставленную задачу. Кроме того, к плюсам 

интегрального модального регулятора можно отнести относительную простоту расчётов, в 

то время как линейно-квадратический регулятор требует большого количества 

математических вычислений. 
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Введение 
Целью исследования является оценка эффективности розового шума в качестве 

основного метода темпо-ритмической организации речи при заикании. Применение 

полученных данных возможно при реализации технического устройства для корректировки 

дефектов речевого аппарата взрослых пользователей.  

 


