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Пусть задана линейная автономная дифференциально-разностная система ней-
трального типа с соизмеримыми запаздываниями

(𝐼𝑛 −𝐷(𝜆ℎ))�̇�(𝑡) = 𝐴(𝜆ℎ)𝑥(𝑡) +𝐵(𝜆ℎ)𝑢(𝑡), 𝑡 > 0. (1)

где 𝐷(𝜆), 𝐴(𝜆), 𝐵(𝜆) — полиномиальные матрицы (𝐷(0) = 0), 𝐼𝑖 ∈ R𝑖×𝑖 — единич-
ная матрица, 𝑥 -вектор решения, 𝑢 -вектор управления, ℎ = const > 0, 𝜆ℎ — оператор
сдвига, определяемый для заданного ℎ > 0 правилом (𝜆ℎ)

𝑘𝑓(𝑡) = 𝑓(𝑡− 𝑘ℎ).
Задача. Требуется получить условия и схему замыкания системы (1) обратной

связью по состоянию 𝑢 = 𝑢(𝑥(𝑡), . . . , 𝑥(𝑡 − 𝜌ℎ), �̇�(𝑡 − ℎ), . . . , �̇�(𝑡 − 𝜌ℎ)) (𝜌 ∈ N) так,
чтобы замкнутая система имела наперед заданный характеристический квазиполином
нейтрального типа и осталась линейной автономной системой нейтрального типа.

В докладе представлены критерии разрешимости сформулированной задачи в сле-
дующих классах регуляторов:

1) класс регуляторов постоянной структуры

𝑢(𝑡) = ̂︀𝐺1(𝜆ℎ)𝑋(𝑡) +𝐺1(𝜆ℎ)�̇�(𝑡− ℎ) +

𝑚1∑︁
𝑖=0

ℎ∫︁
0

𝑅1,𝑖(𝑠)(𝜆ℎ)
𝑖𝑋(𝑡− 𝑠) 𝑑𝑠,
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�̇�*(𝑡) = ̂︀𝐺2(𝜆ℎ)𝑋(𝑡) +𝐺2(𝜆ℎ)�̇�(𝑡− ℎ) +

𝑚1∑︁
𝑖=0

ℎ∫︁
0

𝑅2,𝑖(𝑠)(𝜆ℎ)
𝑖𝑋(𝑡− 𝑠)𝑑𝑠, 𝑡 > 0;

2) класс регуляторов переменной структуры

𝑢(𝑡) = ̂︀𝐶1(𝜆ℎ)𝑋(𝑡) + 𝐶1(𝜆ℎ)�̇�(𝑡− ℎ) +

𝑚2∑︁
𝑖=0

ℎ∫︁
0

𝐹1,𝑖(𝑠)(𝜆ℎ)
𝑖𝑋(𝑡− 𝑠) 𝑑𝑠+ 𝑇𝜓(𝑡),

𝜓(𝑡) = 𝑆𝜓(𝑡− ℎ) + ̂︀𝐶2(𝜆ℎ)𝑋(𝑡) + 𝐶2(𝜆ℎ)�̇�(𝑡− ℎ) +

𝑚2∑︁
𝑖=0

ℎ∫︁
0

𝐹2,𝑖(𝑠)(𝜆ℎ)
𝑖𝑋(𝑡− 𝑠) 𝑑𝑠,

�̇�*(𝑡) = ̂︀𝐶3(𝜆ℎ)𝑋(𝑡) + 𝐶3(𝜆ℎ)�̇�(𝑡− ℎ) +

𝑚2∑︁
𝑖=0

ℎ∫︁
0

𝐹3,𝑖(𝑠)(𝜆ℎ)
𝑖𝑋(𝑡− 𝑠) 𝑑𝑠, 𝑡 > 0,

где 𝑥*, 𝜓 — вспомогательные переменные, 𝑋 = col [𝑥, 𝑥*]; ̂︀𝐺𝑖(𝜆), 𝐺𝑖(𝜆), 𝑖 = 1, 2,̂︀𝐶𝑖(𝜆), 𝐶𝑖(𝜆), 𝑖 = 1, 3, — полиномиальные матрицы; 𝑇, 𝑆 — постоянные матрицы;
𝑅𝑗,𝑖(𝑠) =

∑︀𝑚*1
𝑘=0 𝑒

𝛼𝑗,𝑖,1,𝑘𝑠(cos(𝛽𝑗,𝑖,1,𝑘𝑠)𝑅𝑗,𝑖,1,𝑘(𝑠) + sin(𝛽𝑗,𝑖,1,𝑘𝑠)𝑅𝑗,𝑖,2,𝑘(𝑠)), 𝑗 = 1, 2, 𝑖 = 1,𝑚1,

и 𝐹𝑗,𝑖(𝑠) =
∑︀𝑚*2

𝑘=0 𝑒
𝛼𝑗,𝑖,2,𝑘𝑠(cos(𝛽𝑗,𝑖,2,𝑘𝑠)𝐹𝑗,𝑖,1,𝑘(𝑠)+sin(𝛽𝑗,𝑖,2,𝑘𝑠)𝐹𝑗,𝑖,2,𝑘(𝑠)), 𝑗 = 1, 3, 𝑖 = 1,𝑚2,

(𝛼𝑗,𝑖,𝑒,𝑘, 𝛽𝑗,𝑖,𝑒,𝑘 ∈ R, 𝑅𝑗,𝑖,𝑒,𝑘(𝑠), 𝐹𝑗,𝑖,𝑒,𝑘(𝑠) — полиномиальные матрицы.
Предложена схема построения указанных регуляторов, основанная на элеменар-

ных операциях с полиномиальными матрицами и не требующая знания целого спек-
тра исходной системы.

Edited with the trial version of 
Foxit Advanced PDF Editor

To remove this notice, visit:
www.foxitsoftware.com/shopping

http://www.foxitsoftware.com/shopping

