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21. Робастне керування нелінійним об'єктом з запізнюванням 

Владислав Зайко, Борис Гончаренко 
Національний університет харчових технологій 

Розглядається задача побудови оптимального робастного керування у вигляді 
зворотного зв'язку від стану лінійної динамічної системи, яке мінімізує інтегрально-
квадратичний функціонал при найбільш несприятливих збуреннях системи. 
Більшість реальних об'єктів керування є нелінійними і функціонує [1] в умовах 
невизначеності, пов'язаної з запізнюванням об'єкту керування. Завданням керування 
такими об'єктами приділяється велика увага [2]. Пропонується розв'язок задачі 
побудови робастного керування лінійною системою, що знаходиться під впливом 
збурень невідомої природи, в умовах запізнювання [3]. 

Динаміка стану об'єкта x{t) при керуванні u(t) і зовнішніх збуреннях f 0 , f ( f ) 

^ = A(t)x(t) + B(t)u(t) + Kit) f i t ) , 0 <t<T, 
і dt (1) 
m=Lf, 

* 

Постає задача пошуку оптимального керування U , що задовільняє умову 

J(M*) = i n f J s u p / ( M , / ) l (2) U G U J 
д e l ( u , f ) - інтегрально - квадратичний критерій оптимальності 

І(и, / ) = (Нх(Т), х(Т)) + |о
Г {{G(t)x(t), х(0) + (D{t)u{t\u{t)))dt, 

де Я = Нт > 0 , G(t) = GT (t) > 0 , D(t) = Dr(t)>0 - задані матриці. 
Для її розв'язання за принципом Понтрягіна побудована функція 

Гамільтона/7(х,у, w, А,), з умови мінімізації (максимізації) якої за v ( и-) отримане 
матричне диференціальне рівняння типу Ріккаті, розв'язок якого дає оптимальні 
значення для функцій v(t ) і w(t) 

v(t) = -BT
v(t)P(t)x(t), w\t) = \KT

w(t)P(t)x(t). (3) 
У 
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