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Проблема выделения нулевой динамики в обыкновенных ли
нейных системах является важной частью решения задачи обраще
ния динамических систем [1] и синтеза наблюдателей в системах с 
неопределенностью. Для обыкновенных линейных систем разрабо
таны алгоритмы выделения уравнений нулевой динамики для одно
входных и многовходных систем, получены их размерности и харак
теристические уравнения, исследованы условия устойчивости. Но в 
последние десятилетия в качественной теории управления активно 
изучаются более сложные виды систем, а именно, гибридные [2], де
скрипторные [3, 4] или дифференциально-алгебраические [5, 6]. 
Особое внимание уделяется последним, библиографический указа
тель работ по которым насчитывает на данный момент более двух 
тысяч наименований, по которым регулярно издаются монографии 
[4], проводятся специальные форумы с подготовкой на них подроб
ных обзоров [6].

Пусть объект управления описывается дескрипторной систе
мой

Sx(t) = Ax(t) + Bu(t),
Sx(0) = Sx0, det S = 0, (1)

с условием регулярности
det[AS — A ]  Ф 0 (2)

и выходом
y (t) = Cx(t). (3)

Условие (2) обеспечивает существование и единственность 
решения (1) при достаточно гладких управляющих функциях u(t). 
Основные задачи о нулевой динамике для такой системы можно ре
шать путем приведение регулярного пучка HS -  A к канонической 
форме Вейерштрасса [3, 4], или используя возможность нормализа
ции системы линейной обратной связью по производной.

Определение 1. Система (1) с квадратной матрицей S называ
ется нормализуемой, если существует обратная связь по производ
ной, т.е. матрица F , такая что матрица S -  BF невырождена.

Из определения следует, что условия нормализации сводятся к
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условиям разрешимости соответствующего матричного уравнения, 
которые могут быть записаны в достаточно разных формах [2, 4, 5].

Для нормализуемых дескрипторных систем можно использо
вать все результаты по качественной теории управления обыкновен
ными линейными системами при условии хорошей обусловленности 
матрицы S -  BF.

Для многовходных и многовыходных дескрипторных систем 
удобнее при исследовании нулевой динамики использовать вторую 
эквивалентную форму из [4] и ее модификацию из [2]. т.е.
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