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К древней игре, ныне олимпийскому виду кёрлингу, обращались многие исследо-
ватели процессов с трением (см. [1] и приведённую там библиографию). В кёрлинге
двадцатикилограммовый камень скользит по горизонтальной ледяной поверхности. Це-
лью движения является попадание камня в вычерченную на поверхности мишень. На
маршрут движения влияют, во-первых, начальный толчок, во-вторых, вмешательство ко-
манды в состояние льда на пути движения камня: члены команды специальными щётка-
ми воздействуют на лёд. В докладе при математическом моделировании движения кам-
ня делаются упрощающие предположения: камень совершает поступательное движение;
центр масс камня движется по прямой линии; равнодействующая сил трения направлена
противоположно скорости центра и по величине пропорциональна равнодействующей
нормальной реакции. Из-за вмешательства игроков на месте коэффициента пропорци-
ональности – коэффициента трения могут оказаться достаточно произвольные, заранее
непредсказуемые функции времени, то есть система является нестационарно робастной
[2] . К коэффициенту трения можно также относиться как к управляющему параметру. С
этой точки зрения математическая модель описывает регулярную управляемую систему
[3]. Обе точки зрения – нестационарная робастность и процесс управления – обсуждают-
ся в докладе. Обсуждаются также теоретико-групповые свойства модели: вычисляются
группы сдвигов вдоль траекторий и группы симметрий [2, 3].
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