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Графическое отображение областей робастной абсолютной устойчивости системы 

управления морского подвижного объекта 

Аннотация: В работе рассмотрены этапы получения параметров ПИД регуляторов обеспечивающих 

устойчивость движения морского подвижного объекта для двух видов движения (в балласте и в грузу). 

Использованный графический метод отображения траекторий корней полученной интервальной системы  

на комплексную плоскость визуально продемонстрировал робастную абсолютную устойчивость системы 

автоматического управления судном. Для проведения исследования была использована система 

Matlab/Simulink. 
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Graphic Mapping the Robust Absolute Stability Boundaries of a Marine Mobile Object Control 

System 

Abstract: The work studies the stages of obtaining the parameters of the proportional-integral-differential (PID) 

regulators ensuring the stability of the marine mobile object movement for two types of movement (ballast movement 

and loaded movement). The graphical method used for mapping the trajectories of roots of the resulting interval system 

on a complex plane has visually demonstrated the robust absolute stability of the ship automation and control system. 

The Matlab/Simulink system has been used to conduct the research. 


