
матрица; здесь Φ1(t), Φ2(t) – решения задач dΦ1/dt = A1(t)Φ1,
Φ1(0) = En, dΦ2/dt = Φ2A2(t), Φ2(0) = Em (Ep – единичная матрица
порядка p), (·)T – знак транспонирования.
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В связи с многочисленными приложениями гибридных динамиче-
ских систем исследование их качественных свойств представляется ак-
туальной задачей. Гибридные системы — это математические модели
реальных систем управления, в которых непрерывная динамика на-
ходится в комбинации с дискретной, либо наряду с динамическими
связями имеют место и алгебраические зависимости. К важнейшим
задачам теории управления для гибридных систем относятся вопросы
представления решений, относительной управляемости, задачи устой-
чивости, стабилизации, модального управления и другие.

Важным классом гибридных систем является класс гибридных си-
стем с многомерным (2-D-мерным) временем. Такие системы включа-
ют непрерывную и дискретную составляющие:

ẋ1(t, k) = A11x1(t, k) + A12x2(t, k) +B1u(t, k), t ∈ [0,+∞), (1)

x2(t, k + 1) = A21x1(t, k) + A22x2(t, k) +B2u(t, k), k = 0, 1, 2, . . . (2)
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где ẋ1(t, k) = ∂x1(t,k)
∂t , x1(t, k) ∈ Rn1, x2(t, k) ∈ Rn2, u(t, k) ∈

Rr;x1(t, k), x2(t, k) – n1 и n2-векторы состояния системы; u(t, k) –
r-вектор управляющего воздействия в момент (t, k), t ≥ 0, k =
0, 1, 2, . . . ; A11, A12, A21, A22, B1, B2 – постоянные матрицы соответ-
ствующих размеров. Граничные (начальные) условия для системы
(1),(2) зададим в виде

x1(0, k) = x1(k), k = 0, 1, 2, . . . , (3)

x2(t, 0) = x2(t), t ∈ [0,+∞). (4)

В работе [1] для линейных дискретно-непрерывных систем с много-
мерным временем в симметрической форме получены явные представ-
ления решения на основе сопряженных систем и путем разложения в
ряды по решениям определяющих уравнений таких сиcтем.

В статье [2] исследуется такое важнейшее свойство указанных си-
стем , как устойчивость. Введены определения устойчивости (в частно-
сти, слабой и сильной асимптотической устойчивости), доказаны усло-
вия асимптотической устойчивости системы (1), (2). С использованием
этих условий в работе [3] получены достаточные условия стабилизируе-
мости системы (1), (2) регулятором, не выводящим систему за пределы
рассматриваемого класса.

В докладе рассматривается задача стабилизации гибридных систем
с многомерным временем, для скалярного случая представлены доста-
точные условия стабилизируемости системы.
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