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Возьмем линейную управляемую систему

dx .  _—  =  Ах  +  Ви , (I)
dt

где A, B  -  постоянные вещественные матрицы размером n х n и n х r соответственно; 
x  -  вектор n-мерного пространства En; u -  вектор r-мерного пространства E r.

Зададим подпространство G равенством G =  {x  : Hx =  0}, где H  - постоянная мат
рица. Систему (1) назовем стабилизируемой относительно подпространства G, если 
существует такое линейно зависящее от x управление u =  Qx (Q -  постоянная матрица 
размера г х гг), что Hx(t ) -------- 0, где x(t) -  любое решение системы ^  =  Аж +  BQx.

Теорема: Для стабилизируемости системы ^  =  Ах  +  В и относительно подпро
странства G =  {x  : Hx =  0} необходимо и достаточно, чтобы либо H * С K —, либо су
ществовали вектор с и неотрицательное число j  такие, что H * С L {с, A*c,..., A*j c } + K —, 
причем (с, AkЩ =  0 (0 < k < j ) . (с, Aj О) =  0.

Здесь L -  подпространство, натянутое на вектор-столбцы матрицы
(B, A B ,..., An— 1B). L =  Rn, Rn =  L +  Lx . Lx можно представить в виде Lx =  K — +  K +,
где K — -  подпространство, определяемое вещественными частями корневых векторов 
матрицы A* из L± .

Для линейной управляемой системы

x 1 =  2x1 — x2 +  u , x2 =  3x1 — 2x2 +  u

исследована возможность стабилизации. Управление имеет вид:

и{х) =  -^—- [ - ( с ,А х )  -  7 i (с,х)\ =  ^(-9^1 +  Зх2).
(с, о) 3

Общее решение:
0 —t 0 —tx1 =  x1e , x2 =  x2e ,

где x° =  x 1(0),x2 =  x2(0). Тогда Hx =  e—t(2x1 +  x°) ^  0 при t ^  to.
Система имеет реализацию в программе Maple, где коэффициенты матрицы А ме

няются на отрезке [-1,1].

Работа выполнена в рамках ФЦП «Научные и научно-педагогические кадры инновационной Рос

сии» на 2009 - 2013 годы (госконтракт № 14.А18.21.0357.)
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