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На движение объекта (1) наложено фазовое ограничение

X = {(y1; y2) ∈ R2|y2 ≤
d

ω
, 0 <

d

ω
< l1}. (2)

Исследуем задачу построения множества Y (t0, t1) управляемости объекта (1) в начало
координат, то есть множества, состоящего из всех точек фазового ограничения (2), находясь
в которых в момент времени t0, объект в момент времени t1 попадает в начало координат
при помощи некоторого допустимого управления.

Теорема.Множество Y (t0, t1) при выполнении неравенств π
2 ≤ (t1−t0)ω ≤ π ограничено

следующими линиями: окружностью радиуса l1+l2
ω с центром в точке с координатами

l2
ω

+
l1
ω
cos(t1 − t0)ω,

l1
ω
sin(t1 − t0)ω;

окружностью радиуса l1+l2
ω с центром в точке с координатами

l2
ω

+
l1 + l2
ω

(sin(t1 − t0)ω + cosα+ sinβ) +
l1
ω
cos(t1 − t0)ω,

l1 + l2
ω

(cos(t1 − t0)ω + sinα+ cosβ) +
l1
ω
sin(t1 − t0)ω;

прямой y2 = d
ω ; окружностью радиуса l1+l2

ω с центром в точке с координатами

− l1
ω
− l2
ω
cos(t1 − t0)ω,− l2

ω
sin(t1 − t0)ω.

Здесь приняты обоначения cosα = −

√
1−

(
l1−d
l1+l2

+

√
l21−d2

l1

)2

, sinα = − l1−d
l1+l2

−
√
l21−d2

l1
,

β = (γ̄ + (t1 − t0)ω), где γ̄ удовлетворяет условиям(
l2 + (l1 + l2)( dl1 + cosα) + (l1 + l2)cosγ̄

)
cos(t1 − t0)ω + (d + (l1 + l2)sinγ̄)sin(t1 − t0)ω +

l1cos(t1 − t0)ω = d, 0 ≤ γ̄ ≤ π
2 .
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Математические методы исследования различных классов интервальных задач имеют
самостоятельное теоретическое значение и могут быть активно использованы не только при
моделировании социально-экономических, но также физических, инженерно-технических и
др. систем. Практическая значимость подтверждается возможностью использования пред-
ложенных методов нахождения оптимальных стратегий в реальной деятельности.

Исследования по проблеме робастной устойчивости систем управления, естественно под-
толкнуло к исследованию по соответствующей ей проблеме робастной стабилизируемости
систем управления как непрерывных [1–3], так и дискретных [1]. Класс дискретных систем
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управления, когда его параметры неопределенны, а известны лишь их множественные оцен-
ки (в самом простом случае – интервальные оценки) может быть настолько широким, что
обеспечить его робастную устойчивость одним лишь фиксированным управлением невоз-
можно. Поэтому естественно возникает вопрос при каких оценках параметров существует
управление, доставляющее асимптотическую устойчивость всему классу объектов.

Изучать такие классы систем можно как в рамках интервального анализа [1, 4], рассмат-
ривая их как единый математический объект,

[xk+1] = [A][xk] + [B][uk]

или исследовать все системы, получаемые при различных реализациях коэффициентов [1, 5]

xk+1 = Axk +Buk, A ∈ [A], B ∈ [B].

В первом случае мы говорим об интервальных свойствах уравнений, во втором — о ро-
бастных свойствах.

Предлагаемый доклад посвящен вопросам интервальной и робастной стабилизации ли-
нейных дискретных систем с интервальными коэффициентами.

Рассматриваются проблемы стабилизации интервальных линейных дискретных динами-
ческих систем. Получены условия стабилизации для следующих задач:

а) интервальной стабилизации по состоянию (необходимое и достаточное условие);
б) интервальной стабилизации по выходу (необходимое и достаточное условие);
в) робастной стабилизации по выходу (необходимое условие).
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В докладе исследуются задачи терминального управления для линейной дискретной ста-
ционарной системы управления с возмущением вида

x(t+ 1) = Ax(t) +Bu(t) +Mw(t), x(0) = x0, t ∈ ∆ = {0, 1, . . . , T − 1}, (17)

где x(t) ∈ Rn — состояние, u(t) ∈ U ⊂ Rr — управление, w(t) ∈ W ⊂ Rp — неизвестное
возмущение в момент времени t, A ∈ Rn×n, B ∈ Rn×r, M ∈ Rn×p — заданные матрицы;
U = {u ∈ Rr : umin ≤ u ≤ umax}, W = {w ∈ Rp : ‖w‖∞ ≤ wmax}.




