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Дана дифференциальная система управления с запаздыванием 
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Здесь x – n-вектор-столбец решения ( 2≥n ); Ai – постоянные n×n-
матрицы, )1,,0( ≥= mmi ; b – постоянный n-вектор; 0 < h – постоянное 
запаздывание; функция η из пространства кусочно-непрерывных n-вектор-
функций; u – скалярное управление. Не уменьшая общности, полагаем, что 

′= ]1;0;;0[ b , и что последняя строка матрицы ( ) m
mAAAA λ++λ+=λ 10  

– нулевая ( C∈λ  – множество комплексных чисел).  
Изучается задача построения регулятора по типу обратной связи, обес-

печивающего замкнутой системе полное успокоение: ( ) ,0≡tx  
( ) 1,0 tttu ≥≡ , где t1>0 – некоторый момент времени, независящий от на-

чальной функции η. Для разрешимости поставленной задачи необходимо и 
достаточно, чтобы система (1) была спектрально управляемой. Замкнем 
систему регулятором ( ky R∈  – вектор вспомогательных переменных, m1, 
k – некоторые натуральные числа) 
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где ( )1,1,,, miHFDG iiii =  – постоянные матрицы подходящих размеров. 
Пусть ( )phepw −,  – характеристический квазиполином замкнутой сис-

темы, ( ) ( )1,1, +=− kiepa phi  – миноры k-го порядка, расположенные в по-
следних k + 1 строках и k столбцах характеристической матрицы замкну-
той системы (1), (2). Считаем систему (1) спектрально управляемой. 

Теорема. Для того, чтобы регулятор (2) был регулятором полного ус-
покоения с конечным самосопряженным спектром },1{ knipi +=∈  C, , 
достаточно выполнения условий:  

1) ( ) ( )( ) ( )knph ppppppepw +
− −−−= 21,  – полином;  

2) ( ) ( ) ( ) ( )phphkphph epwepaepwepa −−
+

−− ,/,,,,/, 11   – целые функции.  
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