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Рассматривается вопрос об отыскании гоэффяшевгтяых крзтери- 

ев устойчивости доя специального класса дифференпиально-рзоностных 
уравнений нейтрального типа на основе известного для -систем с запаз
дыванием метода D-равбиешш. Результаты нссдедсвагшн используются 
для получения «( фехтивных условий стабкливирушостж управляемых 
систем с вапчздываюпрм аргументом. В частности, на примере двумер
ной системы

i(t) -- Aox(t) 4 A^x(t~ Л)4 A&{t-h) 4 uu(i), t > % (1)

(здесь x(t),b € ft3, «(i) € ft, Л, € ft3*3,» = 0,1,2, & > 0) запаз
дывающего типа (Аз = 0) анализируется проблема стабилизации при

«(<) = 4г(<)+ф(«-й)44® (*- Л), *>0, (2)

(штрих ('} означает транспонирование) с g* = 0, не выводящей замкну
тую систему за пределы рассматриваемого класса.

В случае, когда вопрос о разрешимости задачи стабилизации оста
ется открытым, предложен эффективный путь построения интегрально
го регулятора на основе теоремы Винера-Поли. При этом бесконечно
мерная задача построения тагто регулятора сводится !  конечномерной. 

В качестве обобщения полученных результатов представлены до
статочные условия стабншкшруемости многовходных линейных стацио
нарных систем с запаздывающим аргументом при зеодействии регуля
тора с запаздыванием по состоянию н управлению.

Для системы (1) нейтрального типа (Аз ф 0) стабилизирующие 
регуляторы приходится рассматривать в общем виде е д? ф в, В рабо
те приводятся дост; точные условия стабияионруемостн системы (1), в 
частности, если dd[(Ag -j- s~u Ai 4 Ае"̂ Аз)6, ft] s  const Ф 0, A € С , to система (1) стабилизируема при любом положительном k,

'‘Жеввщошваа « е т ь  fasшжафрвш. Мвщрярв&за права фящга (греях MW SO0O)
?8


