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Рассмотрим систему управления

A0x(t+ 1) = Ax(t) + Bu(t), t = 1, 2, . . . (1)

и

x(0) = x0, (2)

где x, x0 ∈ Rn, u ∈ Rr, A0, A,B – постоянные матрицы соответствую-
щих размерностей.

Предположим, что пара матриц A0, A является регулярной.

Следуя [1] решение системы (1) запишем в виде
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где k-индекс матрицы A0; A
d
0
, Ad – обратные Дразина соответственно

матриц A0, A; z ∈ Rn.

Определение 1. Систему (1) назовем управляемой, если для

каждого x0 = A0A
d
0
z+(A0A

d
0
−E)

k−1
∑

i=0

(A0A
d)iAdBu(i), ∀z ∈ Rn и ∀u(i),

i = 0, k − 1, существуют момент времени t1, k − 1 ≤ t1 < +∞, и
управление u(t), t = k, . . . , t1+k− 1, такие, что x(0) = x0, x(t1) = 0.

Из (1), (2), (3) следует, что решение (3) системы (1) есть выход
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x(t) = CY (t), системы
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с начальным условием

Y (0) =
(

y(0), u(0), . . . , uk(0)
)

=
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)

,

где z ∈ Rn, u(i) ∈ Rr, i = 0, k − 1, Y (t) =
(

y(t), u1(t), . . . , uk(t)
)

,
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Ясно, что управляемость системы (1) эквивалентна C-

управляемости системы (4).
Справедлива теорема.

Теорема 1. Система (1) управляема тогда и только тогда, когда
выполнено условие
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.
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В результате учета неточности исходных данных и параметров
неконтролируемых внешних возмущений возникает неклассическая
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