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При решении задачи (Р) использовалась редукция к задаче по- 
...... .. управления 2D эллиптической системы [1]. Алгоритмы ре­

м ы  нин задачи реализованы в среде MatLab, мы представим результаты 
*' | игрнмента. Ранее [2] решалась задача построения оптимального 
I |||ишпеиия для 2D параболической системы, и благодаря применению 
мпиш1 Монте-Карло для интегрирования дифференциальных систем 
минось добиться построения управления в режиме реального времени.
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Линейная система
k(t) = A-x{t) + B u ( t )  (1)

называется модально управляемой или управляемой спектром обрат­
ной связью по состоянию [1], если для любого согласованного множе­
ства из п комплексных чисел А = существует матрица Q
размерами г х п  , такая что спектр системы (1) , замкнутой регулятором 
и = Q ■ x(t) совпадает с множеством А , т.е. а(А  + BQ) = А .

Задача модального управления обратной связи по состоянию для 
линейных систем разрешима тогда и только тогда [1], когда система 
полностью управляема по Калману, т.е. ранг матрицы управляемости 
Р = (В, АВ, Ап~1В) равен п .

В реальных системах состояние не доступно измерению, а обычно 
измеряется выход y(t) = Cx(t) . В таких системах в качестве линейного
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регулятора берётся обратная связь по выходу в им 
u = Q-y{t) = QCx(t).

В общем случае такая задача пока не решена, однако для пн 1ИЩ 
второго- четвёртого порядка можно её решать непосредственно.

В данном докладе рассматривается метод прямого расчёта рн \ ни 
тора путём решения системы нелинейных уравнений в среде МАИ ЛИ
полученной сравнением коэффициентов характеристического ура....
ния замкнутой системы с коэффициентами желаемого характерна im 
ского уравнения. Проведено сравнение результатов с решением roll 1 и 
задачи путём оптимизации специальной целевой функции [2, стр. I / 1 
173]. Обсуждается вопрос о возможности использования каноничп кий 
управляемой формы.
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Одним из подходов к решению минимаксных задач со связанны 
ми ограничениями является сведение их к задаче минимизации на А’" 
функции максимума

Ф(х) = max |/ ( х ,  у ) \ у е  Д(х)]; (]])

где F -  многозначное отображение, определяемое условием 
F(x) = {yeR'": к((х,у)<0, /=1 .... г }

При этом знание производных по направлениям функции макси 
мума Ф(х) позволяет определить направление наискорейшего убыва­
ния этой функции и использовать для решения задачи метод наиско 
рейшего спуска. К сожалению, в общем случае функция максимума нс 
дифференцируема по направлениям. Предположим, что выполнены 
следующие условия:
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