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Пусть объект управления описывается линейным  векторным уравнением в отклонениях
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Степень достижения цели управления, т.е. качество управления будем оценивать переходными процессами по ошибке управления e(t) с помощью соотношений
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Допустимая область  
[image: image18.wmf])

t

(

X

i

 для 
[image: image19.wmf])

t

(

x

i

 определяется выражением




[image: image20.wmf].

 

]

t

,

t

[

t

          

,

n

,

1

i

)},

t

(

б

)

t

(

x

:

R

x

{

)

t

(

X

k

o

i

i

1

i

i

Î

=

£

Î

=

                          (4)

Тогда допустимое подмножество 
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Пусть заданы ограничения на компоненты вектора управ​ления :
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где 
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Допустимое подмножество 
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где допустимые области


[image: image30.wmf]{

}

.

m

1,

       

,

)

t

(

u

)

t

(

u

     

:

R

u

)

t

(

U

*

1

=

£

Î

=

l

l

l

l

l



[image: image31.wmf](

)

(

)

t

u

t

u

l

l

+

£

, 
[image: image32.wmf]

 EMBED Equation.3  [image: image33.wmf]m

,

1

=

l

, 
[image: image34.wmf]

 EMBED Equation.3  [image: image35.wmf]k

,

0

t

t

t

Î

,     
[image: image36.wmf](

)

0

t

U

0

=

,

 
  (7)

Вектор-параметр динамического регулятора  
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Требования к системе управления будут удовлетворяться, если вектор-параметр р будет принадлежать пересечению подмножеств 
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Решение задачи синтеза. Решение сформулированной задачи параметрического синтеза можно осуществить путем описания подмножеств 
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 , будем использовать принцип гарантируемой динамики. В частности, для этой цели можно применить полученные в [1]  условия допустимого качества управления:
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Считается, что объект (1) обладает свойством управляемости, а вектор состояния 
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Зададим структуру управляющего устройства векторным линейным уравнением вида


[image: image52.wmf](

)

(

)

t

x

K

t

u

×

=

.




(9)

Уравнение (1)  с учетом (8) будет
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где вещественные матрицы
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Уравнение (9) в координатной форме:
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Тогда условия допустимого качества управления (8) с учётом (10) имеет вид: 
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Далее на основе соответствующих преобразований неравенств (11) аналогичных рассмотренным в [1], получаем следующие соотношения:
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Полученные условия справедливы при 
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Далее нетрудно показать, что 
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В результате, для достижения  исходных условий допустимого качества управления достаточно выполнения неравенств
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Введем параметрические функции
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Тогда неравенство (14) можно еще записать как:
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Подмножество 
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 определяется неравенством:
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В результате справедлива следующая теорема.



Теорема.  Пусть 
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Таким образом, вектор-параметр 
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Таким образом, исходная задача синтеза сведена к определению произвольного элемента 
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 подмножества 
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 могут быть использованы специальные методы  и известные алгоритмы принципа гарантируемой динамики [1].

Учет ограничений на управление.   Предварительно уравнение регулятора  (9)  в координатной форме имеет вид:
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где вещественная матрица  
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Воспользуемся следующим утверждением [1].
Утверждение 1. Пусть 
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Утверждение 2. Пусть 
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Доказательство. Продифференцируем (17), получим
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Тогда   условие (18) будет иметь вид:
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где 
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-мерная вещественная матрица, зависящая от компонентов параметра 
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Нетрудно видеть, что выполнение неравенств
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гарантирует соблюдение соотношений, что эквивалентно обеспечению условий (19).

Обозначим через 
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 Тогда, согласно критерию Сильвестра [2, 4], для удовлетворения условий (18) необходимо и достаточно, чтобы выполнялись неравенства
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Следовательно, соотношения (18) определяют подмножество
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