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К  В О П РО С У  ОБ У С Т О Й Ч И В О С Т И  и 
С Т А Б И Л И ЗА Ц И И  Г И Б Р И Д Н Ы Х  С И С ТЕМ

В.М. Марченко (ПБ, Белосток, Польша, БГТУ, Минск),
А.А. Якименко (БГТУ, Минск)

Рассмотрим простейшую гибридную систему в нормальной фор­
ме:

Г x(t) =  A u x (t) + A 12y(t) +  Bxu(t), m
{  y(t) =  A21x(t) +  A22y(t -  A) +  B2u(t), ~  ’ yi)

где An  G Rnxn, Ai2 <e RnXm, A2i E Rmxn, A22 G Rmxm, 
B\ e Rnxr, B2 6 Rmxr, 0 < h -  постоянное запаздывание. 

Начальные условия для системы (1) зададим в виде:

ж(+0) =  ж(0) =  ж0, у(т) =  ^(т) для т е  [—А, 0),

где жо € R” and ip — кусочно-непрерывная на промежутке [—А, 0], m  -  
вектор-функция.

Присоединим к системе (1) линейную обратную связь вида:

u(t) =  Q \x(t)  +  Q2y(t - h ) , t >  0, (2)

где Qi G RrXn, Q2 G Rrxm.
В работе исследуется проблема асимптотической и экспоненци­

альной устойчивости разомкнутой (u(t) — 0) системы (1), а также 
стабилизация замкнутой системы (1), (3). При этом, как и в случае 
обыкновенных линейных стационарных систем, важное значение иг-
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рает характеристическое уравнение разомкнутой системы (1):

Д(А) = det А/п — Л ц —А 12 
А-21 1тп — А-22 ( 3 )

Имеет место утверждение.
Теорема. Для разомкнутой системы (1) с т — п =  \  следую 

щие предложения эквивалентны:
1) система асимптотически устойчива;
2) система экспоненциально устойчива;
3) |а2 | < 1, и уравнение (3)

где а0, a i, а2 € R, не имеет корней с неотрицательными действи­
тельными частями;
4) выполнены следующие условия:

i) |вг| < 1,
гг) точка(а0, а\) принадлежит области Cl, ограниненной

кривыми:
(а) ао + аг =  0;

О К О Н С Т РУ К Т И В Н О М  РЕ Ш Е Н И И  Д В О Й С Т В Е Н Н Ы Х  
ЗА Д А Ч  И Д Е Н Т И Ф И Ц И РУ Е М О С Т И  И  

У П РА В Л Я ЕМ О С ТИ  Д Л Я  Л И Н ЕЙ Н Ы Х  С И С ТЕ М  С 
ЗА П А ЗД Ы В А Н И Е М

С.А. Минюк (ГрГУ, Гродно), А.В. Метельский (БИТУ, Минск)

x(t) — A(t)x(t) + Ai(t)x(t -  h), y(t) =  G(t)x(t),t g T =  [#o,*i],

Д(А) — A +  oq +  a ie  ^  +  0 2Ae — 0,

(с) точка (1, 0) принадлежит Cl.

Рассмотрим систему наблюдения Е :

x(t) G C ([-h ,0],R n). ( 1 )
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