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Рассмотрим дескрипторную систему с запаздыванием:
M 0z(t) = Mz(t) + M xz(t -  h) -г bw(t),t >0 
z0 (•) = {z(0 = ^ (0 , t e [-КЩ, z(0) = z0}

где z -  1 -  вектор, — lx.I— матрица, b -  1 -  вектор, w(t) -
управление, h (h>l) -  натуральное число, det M 0 =0.
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где E,S ,S}— матрицы размерности mx m,  A(), A -  размерности 
nxn,detA0 = 0 и пусть z ’ = {y',x'}, где у -  m -  вектор, x — n -  
вектор. Тогда систему (1) можно представить в виде двух систем:

y{t) = Sy{t) + Sy{t-h) + bxv(t), (2)

A0x(t + 1) = Ax(t - h\) + b2u{t),hj = h + l (3)

Систему (2) будем решать при начальных условиях:

Уо() = М О  = ф(0Т е [М ), 7(0) = Уо} (4)

Систему (3) будем рассматривать как дискретную 
дескрипторную систему при t = 0,1,2,... с начальным условием:

* о О  =  { * ( * )  =  9 0 0 , т е - * , ,-/»! + 1 , -  - 1 }  (5)

Решение системы (2) записывается в терминах определяющих 
уравнений [1].

Ykn{2h) = SYl{zh) + SxY ^ z - \ ) h ) ,

Г, (0) = btY% (2К) = 0,z Ф 0;7^ (zh) = 0,4 < Q,z < 0
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Решение системы (3) записывается в терминах решений 
определяющих уравнений [2]:

X xM = A ° A X l hi+A°b2ut,

44 (Е - 44 ) X l , = X l h[ А ° (Е - 4 А0)Ь2иг,
которые решаются при начальных условиях:

м0 = Е,и, = 0,t Ф 0 \Х ] = 0,£ < 0;ЙГ(2 = 0,t > 0.

Система (3) имеет единственное решение, удовлетворяющее 
начальному условию х0(-) = Q, где

Q = (х(т) = q( т) = (A°A)d-+] q(t -  {dt +1 )(hx +1)) -

(E -  44) £ (44У ADbu{T + jh),x e [-A;0]}
У=о

-  обратная матрица Драбзина к матрице

4 > 4  =
/ -1  
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Определение. Системы (2) и (3) называются условно 
управляемыми, если для любых начальных условий (4) и х(-) е Q , и 
любых Cj sR m и С2 6Rn существует момент времени f, >(fc0 -1)/г, 
и управление v(t), (v(t) -  кусочно- непрерывная функция) и 
u(t),t = (к0 - 1 )hx + 1,(*0 -  1)А] + 2,..Л, + (/с0 + l)Aj, такие, что решение 
удовлетворяет условию y(tx) = Cl ,x(t] ) = С2.

Для условия управляемости необходимо и достаточно, чтобы: 
rank{Y^(zh),t, е [0,m],z е [0,m -1]} = т ,

кстк(А5, л- — 1 , 2 , , . . , -  тДд ; j , Х _: , j  0,1,..., Icq 1} и
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