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КРИТЕРИЙ СТАБИЛИЗИРУЕМОСТИ
ЛИНЕЙНЫХ СТАЦИОНАРНЫХ СИСТЕМ УПРАВЛЕНИЯ

В.И. Булатов

Рассмотрим стационарную систему

x = Ax + Bu, (1)
где x - ^вектор; и - r-вектор; A и B - соответственно (n х n) и (n х т)-матрицы.

Систему (1) считаем стабилизируемой, если найдётся такая r х n-матрица Q , что 
замыкание этой системы управлением

и = Qx

приводит к асимтотически устойчивой системе

x = (A + BQ)x.
Пусть в матрице

H = [B; AB; ...; An-1B] (2)

ненулевой минор k -го порядка, где k = rank H, расположен в соответствующих стро­
ках и столбцах этой матрицы с номерами i1, i2, ..., ik и д, j2, ..., jk .

Вычислим определитель n-ro порядка p(А), получаемый из определителя А-мат- 
рицы D(A) = АЕ — A заменой столбцов с номерами i1, i2, ..., ik на выделенные в 
матрице (2) столбцы с номерами ji, j2, ..., jk.

На основании [1] доказывается следующая
Теорема. Система, (!) стабилизируема тогда и только тогда, когда p(A) являет­

ся многочленом Гурвица.
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О МНОЖЕСТВЕ УПРАВЛЯЕМОСТИ ОДНОГО ОБЪЕКТА

М.Н. Гончарова

Рассмотрим управляемый объект, поведение которого описывается дифференци­
альным уравнением второго порядка

x + w2x = u, (1)


