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Метою статті є апроксимація оптимального керування відносним рухом космічних апаратів при не-
повному складі виконавчих органів з використанням навчання з підкріпленням і дослідження впливу
різних чинників на якість такого рішення.

При проведенні досліджень використані методи теоретичної механіки, теорії автоматичного керу-
вання, теорії стійкості, методи машинного навчання та комп'ютерного моделювання.

Розглянуто задачу керування відносним рухом космічних апаратів в площині орбіти з використан-
ням тільки керуючих впливів, спрямованих по дотичній до орбіти. Використання такого підходу дозволяє
зменшити витрату робочого тіла реактивних виконавчих органів і спростити архітектуру системи керу-
вання, проте в ряді випадків використання методів класичної теорії керування не дозволяє отримувати
прийнятні результати. У зв'язку з цим досліджена можливість вирішення цього завдання методом навчан-
ня з підкріпленням, який дозволяє знаходити близькі до оптимальних алгоритми керування в результаті
взаємодії системи керування з об'єктом керування, використовуючи сигнал підкріплення, що характеризує
якість керуючих впливів.

Як сигнал підкріплення використаний відомий квадратичний критерій, що дозволяє врахувати як
вимоги до точності, так і до витрат на керування. Пошук керуючих впливів на базі навчання з підкріплен-
ням виконаний з використанням алгоритму ітерацій закону керування. Такий алгоритм реалізований на
базі архітектури «виконавець»–«критик». Розглянуто різні варіанти представлення виконавця для реаліза-
ції закону керування і критика для отримання значень функції вартості з використанням нейромережевих
апроксиматорів. Показано, що точність апроксимації оптимального керування залежить від ряду особли-
востей, а саме від вдалої структури апроксиматорів, вибору методу поновлення параметрів нейронних
мереж, а також параметрів алгоритму навчання.

Досліджений підхід дозволяє вирішувати розглянутий клас задач керування с використанням конт-
ролерів з різною структурою, при цьому є можливість уточнення алгоритмів керування в процесі функці-
онування космічного апарату.
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