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К ЗАДАЧЕ УПРАВЛЕНИЯ ПАРАМЕТРИЧЕСКИ НЕ ОПРЕДЕЛЕННЫМ 
 ЛИНЕЙНЫМ ОБЪЕКТОМ С ЗАПАЗДЫВАНИЕМ В КАНАЛЕ УПРАВЛЕНИЯ 

А.А. Бобцов, А.А. Пыркин  
 

Обсуждается идея синтеза стабилизирующего регулятора по измерениям выходной переменной для линейной пара-
метрически не определенной системы с запаздыванием в канале управления.  
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Проблема управления по выходу параметрически не определенными системами является крупной 
проблемой современной теории автоматического регулирования. Данной задаче посвящено большое ко-
личество публикаций, как российских так и зарубежных исследователей [1]. Однако большинство подхо-
дов не учитывает запаздывание в канале управления. Имеется ряд публикаций [2], в которых предлагает-
ся решение задачи управления линейным параметрически не определенным, но асимптотически устой-
чивым объектом в условиях запаздывания. Методов стабилизации по измерению выходной переменной 
для неустойчивого параметрически не определенного объекта с произвольной относительной степенью и 
запаздыванием в канале управления, насколько известно авторам, не существует. В работе предлагается 
идея стабилизации для указанного класса объектов на базе методов последовательного компенсатора [3] 
и предиктора Смита–Крстича [4]. Рассмотрим объект управления вида  
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где dtdp /  обозначает оператор дифференцирования; выходная переменная )(tyy   измеряется, но ее 

производные недоступны для измерения; )( pb  и )( pa  – полиномы с неизвестными коэффициентами; 

передаточная функция )(/)( papb  имеет относительную степень mn  ; полином )( pb  – гурвицев; 

0D  – неизвестное постоянное запаздывание; ( ) ( )u      для [ ,0]D  . В случае 0D  для стаби-

лизации системы (1) используется закон управления вида [3] 
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где вектор )(t является решением системы )()()( tqytt  ; число 0  выбирается таким обра-
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параметр k  [3];   – гурвицева матрица размером  ; k  и q – векторы соответствующих размер-

ностей [3].   
На базе предиктора Смита–Крстича (стр. 18 в [4]) для случая 0D  предлагается модифицировать 

алгоритм (2) следующим образом: 
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Закон управления (3) позволяет компенсировать запаздывание в канале управления и обеспечить 
асимптотическую устойчивость замкнутой системы. 
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