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УДК 517.977

А. А. Якименко, доц., канд. физ.-мат. наук
(БГТУ, г.Минск)

МОДАЛЬНОЕ УПРАВЛЕНИЕ ОДНОЙ
ДВУМЕРНОЙ СИСТЕМОЙ ЗАПАЗДЫВАЮЩЕГО ТИПА
Рассмотрим двумерную линейную стационарную систему

с запаздывающим аргументом с одним входом и двумя соизмеримыми

запаздываниями вида
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где h > 0 – постоянное запаздывание. Предполагается, что выполнено

условие 12 0.≠c В этом случае равенство нулю элемента 11c не огра-

ничивает общность системы (1).

Характеристический квазиполином системы (1) имеет вид
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где α ∈ ij – числа, зависящие от коэффициентов системы (1), 20 1.α =

Задача модального управления состоит в том, чтобы для любых напе-

ред заданных чисел ,βij где i = 0, 1, 2, j = 0, …, 4 2 ,− i 20 1,β = найти

такой линейный регулятор, что система (1), замкнутая этим регулято-

ром, имеет характеристический квазиполином вида
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Регулятор будем искать в форме
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где 2 ,∈ ijq штрих ( )′⋅ означает транспонирование, L, N ,∈ 
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Имеет место следующая
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Теорема. Для того, чтобы система (1) в случае 12 110, 0≠ ≠c b бы-

ла модально управляема регулятором вида (2), необходимо и доста-

точно, чтобы было выполнено условие

( ) 0, 1, 2,δ ξ ≠ =i i

где ( ) 11 11 , 1, 2.
−ξδ ξ = + − ξ =ih

i ia b e i При этом регулятор, решающий за-

дачу модального управления имеет вид:
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где ( ) ( )1 1,⋅ ⋅q q – компоненты регулятора, решающего задачу модаль-

ного управления для следующей системы нейтрального типа:
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Эти компоненты были получены в работе [1].
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К РАСЧЕТУ ПЛЕНОЧНОГО ЦЕНТРОБЕЖНОГО
РАСПЫЛИТЕЛЯ

Пленочные распылители находят широкое применение в техни-

ческих устройствах, применяемых для тепломассопереноса, сушки,

орошения, нанесения красок [1].

При расчете режимов работы данных устройств важное значение

имеет режим движения пленки жидкости.
Рассмотрим стационарное осесимметричное ламинарное движе-

ние пленки вязкой жидкости по внутренней стенке вертикального ко-


