
Формально выражая %(Я)  из уравнения (3), получим 

72 0 0  =

1] Y-,rp ' e j2h+^ fi)+ fo e  +fii?£  ^ j+ ^ o + Z l6 ^  +72^ ^ )ц (л )
i=0 7=0 ____________ ________________________ __ _______

f o + f i f ^ + f ,Ь А е ^ -Л
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(?)
Оказывается, что при вьшолнении условия 

га п к ^ А (Я )-Я Е ,Ь ^ -2 , ЯвО  (6)

удаётся подобрать функцию Щ (А) вида (4) таким образом, что дробь (5)
есть также целая функция вида (4). Регуляторы при этом имеют вид (2). 
Более того, при невыполнении условия (6) задача модального управления 
неразрешима.
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УНИЧТОЖЕНИЕ ДЕЙСТВИЯ ВОЗМУЩЕНИЙ В ЛИНЕЙНЫХ
ДЕСКРИПТОРНЫХ СИСТЕМАХ С ПОСЛЕДЕЙСТВИЕМ
В качественной теории управления в последние десятилетия боль

шой популярностью пользуются линейные десхрипторные системы [1], т.е. 
системы, у которых матрица при производной вырождена. Для таких сис
тем изучены постановки и критерии разрешимости задач управляемости и 
наблюдаемости [1], рассмотрены обобщения основных задач на управле
ние по принципу обратной связи [2], подробно рассмотрена задача унич
тожения действия возмущений на выход системы [4,5]. Учет влияния эф
фектов последействия приводит к изучению дескрипторных систем с за
паздыванием [3].

Рассмотрим линейную стационарную непрерывную дескрипторную 
систему с запаздыванием вида

Нх(t)=  Ах(t)  + A\x(t -  h) + Ви(t)+  Gq(t),t>  0, (1)

с начальными условиями
Hx(+0) -  Hxq , Аг x (v ) = A] q>(v), v e [~~h, 0) 

и выходом
y( t)  = C x(t), (2)
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где u(t) -  r -мерный вектор управления, который предполагается достаточ
но гладким; q{t) — р -мерный вектор возмущений; y(i) -  g-мерный вектор 
выхода, причем матрицы входа, возмущений и выхода имеют полный ранг, 
т.е.

Н,А,А\ e R nxn, В е R nxm ,G е R nxp, С е R nxq ,de tH  = 0, rankB = т, 
rankG = р, rankC = q
Систему (1) будем полагать регулярной [3], т.е.
det(sH -  А — А{к)ф  0, sД  е С . (3)

Рассмотрим замыкание системы (1) разностным регулятором по со
стоянию

м
u(t) = Y lQix ( t - ih )  (4)

i=0
или дифференциально-разностным регулятором вида

м
и( t)  = Fx( t ) + Y .  Qix( 1 ~ ih)  (5)

г=0
Проблема уничтожения действия возмущений на выход состоит в 

нахождении достаточных условий существования коэффициентов регуля
тора (4) или (5), таких, чтобы переходная функция по возмущениям замк
нутой системы занулялась, т.е.

м
C(sH -  (А  + Axe~sh + £  Qte~slh)~l G = 0

i=0

для регулятора (4) или
м

C(s(H + B F )—(A+ Axe~sh + £  Q ^ s'h )" 1G = 0
i=0

для регулятора (5), причем замкнутая система должна остаться регулярной. 
В работе [5] доказано, что существует пара невырожденных ортого-

н а л ь н ы х  м а тр и ц  Р , Q, т а к и х , ч т о  и м е е т  м е с т о  р а в е н с т в о

1 ь Ь и

«1 ’■ *£11 - А \  sE\ 2 ~ A 2 sE n  -  А з sE ^  А\а

P { s E - A Q )  = n i
«3

0

0

зЕ 22 ~ Л22 
0

5^23  ~  -^23 

sE 33 - А 33

sE24 -  А24 
s E 34 -  А34

«4 0 0 0 s£ 44 — Д44



Используя данное преобразование матричной пары, для специальных 
классов систем с запаздыванием в докладе получены отдельно необходи
мые и достаточные условия разрешимости проблемы уничтожения дейст
вия возмущений на выход системы с помощью регулятора (5). Показано, 
что использование регулятора (4) значительно усложняет задачу, предло
жен алгоритм синтеза регулятора (5).
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К УПРАВЛЯЕМОСТИ НЕКОТОРЫХ ДЕСКРИПТОРНЫХ СИСТЕМ
Рассмотрим дескрипторную систему с запаздыванием

М0 z (t)=Mz(t) + M\z ( t-  h) + bw(t), t г  0

30()={z(0=^(/),/6[-A,0],z(0)=Zo}, (1)

гд z — 1-вектор; M0, M„ M\- lxl-матрицы; b — l-вектор; w(t) -  управление; 
(0 > 1) -  натуральное число, det M0=0.

Пусть det Гф 0 и

ТМ0Т ~1 , ТМТ~ ГМ; Г”1
0
А ’

где Е, S, S\ -  матрицы размерности m xm ,A0, А -  размерности n х n, det
До=0 и пусть z/=£v/, х7}, где у  — от- вектор, х— п- вектор. Тогда систему (1) 
можно представить в виде двух систем:


