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В последнее время широко исследуются различные задачи управляемости и наблюдаемости дескрипторных систем. Однако для получения параметрических критериев таких задач нужно знать решение дескрипторной системы, записанное в явном виде.Рассматривается линейная дискретная системаAox ( t + l)  = A x(t) + A1x ( t -h )  + B u ( t) , t = l , 2 , ___  ,x o( - )  = lx ( r )  -  q x , r  -  - h , - h + l , . . . , 0 >  , (1)где x  -  n-вектор, u -  г-век тор , Ac , A, A 1( В -  постоянные матрицы, соответствующих размеров, h -  натуральное число (запаздывание), qT e R n ,  d e t А 0 -  О.В случае, когда А -  О и пучок матриц А А 0 -  А регулярный,(d e t(А Ас-  А) £  0) показано С13, что решение системы (1) можно ваписать в виде суммы x ( t )  = x ^ (t) + x t ( t )  решений систем

x ^ t + 1 )  = А  ̂ A x^ (t-h ) + А^ B u(t) , (3)•p t> З  T>A Ac(E -  AoA Jx t ( t + l)  -  X2(t-h ) + (E -  Ae Aj A B u (t) . (4)"BЗдесь Ac , A -  обратные матрицы Драйзина к матрицам А0 ,  А .[toлучено единственное решение систем (3) ( 4 ) ,  записанное через решение определяющих уравнений
И ъ  3 т>

x fc* r \ A X b - h + A o B U V
Т> 4 <1 7)  Т>А А Л Е  -  А А ) Х Ь і . = X + (Е -  А А )А В U. ;о в о  t H  i - h  6 о -t’гt> 0 , t  *■ +1; ± 2 , . . .  ; X t  = 0 ,  t  ^ 1;
U “  E; и з о ,  t  *  0; x ’ » 0,  t< 0 .о t  tЛ И Т Е Р А Т У Р А
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