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Розглянуто завдання керування параметрично-невизначеною динамічною системою з використанням
спостерігача розширеного вектора стану. Система керування побудована за двоконтурною схемою, де
зовнішній контур забезпечує виконання обраного критерію керування вектором стану, а внутрішній кон-
тур реалізує компенсацію або зменшення впливу сумарного вектора еквівалентного збурення.

Метою дослідження є розробка процедури синтезу спостерігача розширеного вектора стану з
урахуванням параметричної невизначеності об'єкта керування та вимог до замкнутого контуру комбінова-
ної системи керування, заданих у частотній області.

Під час проведення досліджень використано методи теорії керування, робастного керування та
комп'ютерного моделювання.

Вплив параметричної невизначеності об'єкта керування на його керований рух представлений як
структуроване збурення, що описується у формі блочно-діагональної матриці. Поняття структурованих
сингулярних чисел використано при визначенні міри робастности системи.

З використанням методології оптимізації структурованих сингулярних чисел запропонована процеду-
ра синтезу спостерігача розширеного вектора стану при розгляді замкнутого контуру комбінованої систе-
ми керування з урахуванням параметричної невизначеності її математичної моделі. Вимоги, що забезпе-
чують задану якість та стійкість замкнутого контуру системи керування з урахуванням спектральних вла-
стивостей збурень та перешкод вимірювачів, сформульовано в частотній області з використанням частот-
но-залежних вагових функцій. Для синтезу комбінованих регуляторів з урахуванням мінімізації структу-
рованих сингулярних чисел розроблено алгоритм D-G-L-K ітерацій. Ефективність запропонованого підхо-
ду проілюстрована чисельним прикладом. Наведено рекомендації щодо синтезу параметрично робастних
комбінованих регуляторів.

Практична цінність отриманих результатів полягає в тому, що розроблена процедура дозволяє змен-
шити консерватизм робастних комбінованих систем керування та, як наслідок, підвищити якість керування
у випадку параметричної невизначеності об'єкта керування.
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