
Пусть ξ1, ξ2 ∈ C – корни уравнения

λ2 +
b11b12 − 2a11c12

c12
λ+

a12b
2
11 − a11b11b12 − a211c12

c12
= 0.

Пусть далее имеет место условие

δ(ξi) ̸= 0, i = 1, 2, (3)

где δ(ξi) = a11 + b11e
−ξih − ξi, i = 1, 2.

Справедлива следующая

Теорема 1. Для того, чтобы система (1) в случае c12 ̸= 0, b11 ̸= 0
была модально управляема регулятором вида (2) необходимо и доста-
точно, чтобы было выполнено условие (3).

В [1] получены конкретные регуляторы вида (2), решающие задачу
модального управления для системы (1). Во всех случаях, когда задача
модального управления неразрешима, получены регуляторы вида (2),
которые решают задачу стабилизации системы (1).

Предложенный метод построения регуляторов для решения задачи
модального управления ставит достаточно жесткие условия на началь-
ные данные задачи (1), поскольку в регуляторе участвуют производ-
ные вплоть до третьего порядка от функций x1(t) и x2(t). Однако иско-
мые регуляторы получаются в явном виде как элементарные функции
параметров системы (1), что при достаточной гладкости начальных
условий позволяет их использовать.
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Пусть задана система управления

ẋ(t) = Ax(t) +Bu, (1)

где A, B - постоянные n× n, n× r - матрицы.
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Задан вектор выходных сигналов

y = Cx, (2)

где C - постоянная m× n матрица.
Присоединим к системе (1), (2) динамический регулятор

dρu

dtρ
+

ρ−1∑

j=0

Aj

dju

dtj
=

N∑

i=0

Bi

diy

dti
, (3)

где Aj,Bi- некоторые постоянные r × r, r ×m - матрицы.
Введем в рассмотрение вектор состояния X ,

X ′ = (x′, xn+1, xn+2, . . . , xn+ρ), xn+j = u(j−1), j = 1, ρ.

Рассмотрим систему

Ẋ(t) = ÃX(t), X ∈ Rn+rρ. (4)

Определение. Система (1) с выходом (2) называется динамиче-
ски реконструируемой в (4), если существует такой динамический
регулятор (3), что инвариантные многочлены замкнутой системы
(1)-(3) совпадают с инвариантными многочленами системы (4).

Задача. Найти условия реконструируемости [1] системы (1), (2)
в систему (4).

Пусть числа n1, n2, . . . , nr - инварианты Кронекера пары (A,B); чис-
ла k1, k2, . . . , kν - показатели степеней инвариантных многочленов λ-
матрицы λEn+rρ − Ã.

Предположим, что система (1), (2) полностью управляема и полно-
стью наблюдаема и ρ ≥ n− 1.

Имеет место
Теорема. Система (1), (2) реконструируема в систему (4), если

выполнены соотношения

j∑

i=1

ki ≥

j∑

i=1

ni + jρ, j = 1, 2, . . . , ν, ν ≤ r,

ν∑

k=1

ki = n+ rρ. (5)

Список литературы

1. Янович В.И. Задача о реконструкции динамических систем. // Вестник Бе-
лорусского университета. Серия 1. 1975. № 2. С. 6–8.

248


