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Застосування другого методу Ляпунова для побудови
спостережника майже консервативної динамiчної системи

Розглянуто модель лiнiйної стацiонарної майже консервативної керованої та спо-
стережної динамiчної системи

ẋ = (A0 + εA1)x + Bu, x(t0) = x0,
y = εCx.

(1)

де t0 — початковий момент часу, x(t) ∈ <2n — вектор стану,
A0 = −AT

0 ∈ <2n×2n — кососиметрична невироджена матриця, A1 ∈ <2n×2n — матриця-
збурення, u(x) ∈ <m — вектор керування, B ∈ <2n×m — матриця при керуваннi, ε > 0
— малий параметр, y ∈ <l — вихiдний сигнал об’єкта, C ∈ <l×2n.

Для (1) використана модель спостережника, наведена в [1]

˙̂x = (A0 + εA1)x̂ + Bu + K[y − εCx̂], (2)

де x̂ ∈ <2n - оцiнка вектора стану.
Для знаходження матрицi пiдсилення K застосовано пiдхiд [2] який ґрунтується

на другому методi Ляпунова i дає можливiсть побудувати цю матрицю таким чином
щоб спостережник (2) був асимптотично стiйким.

У зв’язку зi специфiкою, яка притаманна моделям майже консервативних систем,
алгоритм побудови функцiї Ляпунова, а значить i спостережника, значно спрощує-
ться i дає можливiсть аналiтично отримати вiдповiднi результати.
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