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В докладе обсуждаются два типа задач: задача устойчивого гаран-
тированного управления при наличии неконтролируемых возмущений,
а также задача устойчивого динамического восстановления структур-
ных характеристик. Приводятся алгоритмы решения этих задач, устой-
чивые к информационным помехам и погрешностям вычислений. Ал-
горитмы, ориентированные на компьютерную реализацию, позволяют
осуществлять процесс решения в темпе “реального” времени. Они адап-
тивно учитывают неточные измерения фазовых траекторий и являются
регулирующими в том смысле, что конечный результат тем лучше, чем
точнее поступающая информация. В основе предлагаемых алгоритмов
лежат метод экстремального сдвига Н.Н. Красовского и теория дина-
мического обращенияЮ.С. Осипова. На простейшем примере проиллю-
стрируем содержательную постановку обсуждаемых задач. На проме-
жутке времени рассматривается система, описываемая векторным диф-
ференциальным уравнением вида

ẋ(t) = f(t, x(t)) +B(u(t)− v(t)), t ∈ T. (1)

Здесь x ∈ R
n — фазовый вектор, u, v ∈ Rm, x(t0) = x0, B — матрица раз-

мера n×m, функция f липшицева по совокупности аргументов, v(t) —
помеха, u — управление. Фиксирована равномерная сетка Δ = {τi}mi=0,
τi+1 = τi + δ, τ0 = t0, τm = ϑ. Решение уравнения (1) зависит от из-
меняющегося во времени управления u(·) ∈ L2(T ;R

m) и неизвестного
возмущения v(·) ∈ L2(T ;R

m). Функция x(·) также неизвестна. В мо-
менты τi ∈ Δ состояние x(τi) (или его “часть”) измеряется с ошибкой.
Результаты измерений ξhi ∈ Rn, i ∈ [0 :m − 1], удовлетворяют неравен-
ствам |ξhi − x(τi)|n ≤ h. Здесь h ∈ (0, 1) — величина информационной
погрешности, | · |n — норма в Rn.
Задача устойчивого управления. Имеется эталонное движение,

которое описывается уравнением ẏ(t) = f(t, y(t)), y(t0) = x0, t ∈ T . Тре-
буется указать алгоритм формирования по принципу обратной связи
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управления u(t, ξhi ), t ∈ T , такой, что как траектория x(t) уравнения (1),
так и ее скорость изменения ẋ(t) останутся при всех t ∈ T в некоторой
окрестности эталонного движения.
Задача динамического обращения. В уравнении (1) u = u(t) = 0,

t ∈ T . Требуется построить динамический алгоритм, который позво-
ляет восстановить неизвестную помеху v = v(·) в “реальном времени”.
Для решения указанных задач может быть использован единый подход,
основанный на методе позиционно-управляемых моделей [1, 2]. Ниже
приведена схема алгоритма решения задачи динамического обращения.
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