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О ЗАДАЧЕ СТАБИЛИЗАЦИИ ДЕСКРИПТОРНЫХ СИСТЕМ
С ЗАПАЗДЫВАНИЕМ ПРИ ВОЗДЕЙСТВИИ
РЕГУЛЯТОРОВ ТИПА ОБРАТНОЙ СВЯЗИ

Проблема стабилизации является одной из основных в каче-

ственной теории управления. При ее решении возникает необходи-

мость построения регуляторов, обеспечивающих одно из важнейших

свойств – устойчивость – замкнутой системы. Проблема стабилизации

представляет особый интерес для исследования, так как свойство

устойчивости реальных систем управления является их ключевым,

весьма важным на практике свойством.

Рассмотрим дескрипторные системы с запаздывающим аргу-

ментом с точки зрения их стабилизации при воздействии регулятора,

построенного по принципу обратной связи. Такие системы достаточно

достоверно описывают в физически реальных переменных работу си-

стем автоматического управления и технологические процессы.

Рассмотрим систему вида
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В работах [1,2] представлены достаточные условия двумерных

систем в случае разрешимости относительно производной, получен-

ные с использованием канонических форм для систем с запаздывани-

ем, рассмотрены конструктивные алгоритмы построения регуляторов

по параметрам исходной системы, не требующие знания характери-

стических значений.

В работе [3] исследуются также дескрипторные системы с за-

паздыванием при воздействии регуляторов различных типов для слу-

чая, когда исходная система оказывается неразрешимой относительно

производной.

Если det[ , ] 0,b Sb ≠ то найдется такая матрица D , что преобразо-

вание x Dy= упрощает исходную систему и приводит ее к следующе-

му виду:
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Далее проводится исследование возможности стабилизации в

зависимости от значений элементов полученных матриц. Для обеспе-

чения асимптотической устойчивости и получения достаточных усло-

вий стабилизируемости используются условия, при которых отрица-

тельны действительные части корней квазиполинома h
e
−λλ +α +β  (при

выводе этих условий применен метод D - разбиений).

Утверждение. Для ( )Sx t -стабилизируемости системы (1) регу-

лятором вида (2) достаточно, чтобы выполнялось условие [ ]det , 0b Sb ≠

и при этом 11α было отлично от нуля. В случае [ ]det , 0b Sb ≠ , 11 0α = си-

стему можно стабилизировать либо если 1

11 0α = и точка
1
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11 0α ≠  (граница области Ω описывается ли-

ниями:
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Разработаны алгоритмы построения линейной обратной связи в

виде разностных регуляторов вида (2) для обеспечения ( )Sx t  -

асимптотической устойчивости замкнутой системы. Представлены

утверждения, относящиеся к стабилизируемости двумерных дескрип-

торных систем при любых значениях запаздывания .h

Полученные результаты дают возможность расширить класс си-

стем, качественные свойства которых могут быть улучшены за счет

применения линейной обратной связи.
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