
том запаздываю-пего и нейтрального т^доь;нщ£темы<^. рас
пределенным запаздыванием;
темы; проблема управляемости по -начальным- фун^дям, 
точечная полнота систем с отклоняюшимся арпумед^м^0у 1Г„ 
полная управляемость и стабилизируемость; управление 
спектром; реконструируемость; управление *с jioVroftibio ре
гуляторов; вычисление минимального чрц^ла-ь^содов-. улр.авр
ляемых систем). ~шстатоо5  ы амкдохдс-эн мэтойэ

3. Наблюдаемость систем с подледействж||$|^.р^ОЕ^5(Г, у 
ные задачи, результаты, проблемьУ).. - 7

4. Задача аналитического коНСтрук«рс5авнйя^ регулято
ров для систем с последействием. т

•iol М ЭХ 3513 М SG X Э М
Р.Габасов, В.В.Игнатенко, В.В.Крафта:о,. А.В.Д(\ртелр,екий

(Минск) яч . / - г азы

К ТЕОРИИ УПРАВЛЯЕМОСТИ СИСТЕМ С ПОСЛЕДЕЙСТ
ВИЕМ

В докладе рассматриваются вопросы управляемости ЮЭ 
систем с последействием ТГЗ

x (t ) -\ K (s ) j c ( t - s )d s  + B u (t ) ,  sc( О) — , t * O y
t h

sect)— \ K (s )jc (t -s )ds + B u ( t ) ...и ..0 : moт л->rv. y.nqs >. & ru едеаыae&naef

xo0 ) -  f a t ) , te [- h, О) у

в n -  мерном евклидовом пространстве» jcm -  a -  x  эдт 
Получены необходимые и- достаточные :ус ловия* управг ; 

ляемости в следующих случаях: 1 ) когда ядро- К(s$ ,пред
ставляет собой кусочно-аналитическую матрицу; 2 ) когда; н 

KCS) -  кусочно-непрерывная матрйаа;оаН.К.Н: яудопО 
В первом случае критерий формулируется через реше*

63



ние Хк't ) определяющего уравнения системы управле- I  
ния [ l ]  . А  именно, указанные системы управляемы в мо* 
мент времени t~ tf тогда и только тогда, когда суще^ 1 
ствует натуральное число такое, что

rxmk{Xk(t ) , te\0,tt) , к — /7 .

Во втором случае для управляемости рассматриваемых! 
систем необходима и достаточна линейная независимость | 
строк матрицы , t

г*» Г S*
C(i)  = & + \ —  Д  Ct-A) ds М  ,

к=:/ J к[ *
О

где функции -0̂  (t) строятся определенным образом по пара̂  
метрам системы. .я

Литература: 1. Р.Габасов, Ф.М. Кириллов а. Качествен-»! 
ная теория оптимальных процессов. М., "'Наука*', 1971.

А.Г.Габелая, В.И.Иваненко, О.Н.Одарич (Киев)

НЕОБХОДИМЫЕ И ДОСТАТОЧНЫЕ УСЛОВИЯ СТАВИЛИ* 
ЗИРУЕМОСТИ ЛИНЕЙНЫХ АВТОНОМНЫХ СИСТЕМ С 

ЗАПАЗДЫВАЮЩИМ АРГУМЕНТОМ

В докладе речь будет идти об объекте управления, о пи- 4: 
сываемом системой линейных дифференциальных уравнений с 
запаздывающим аргументом:

d - T ( t)  A -i. Л— — =  A j c ( t )  + /\r J C ( t - T )  +  & u  f (х) I

где ас -  п — мерный вектор состояния, и — /п -  мерньф 
вектор управлений, О — постоянное запаздывание , 1

А , А Г  , 3  -  постоянные матрицы соответствующих размер
ностей.

Следуя Н.Н.Красовскому, введем в рассмотрение эле- 1 
мент траектории, соответствующий моменту t — отрезок J


