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СИНТЕЗ СУБОПТИМАЛЬНЫХ КОМПЕНСАТОРОВ ВОЗМУЩЕНИЙ В
ФОРМЕ НАБЛЮДАТЕЛЯ РАСШИРЕННОГО ВЕКТОРА СОСТОЯНИЯ

Целью статьи является синтез компенсаторов возмущений в форме наблюдателя расширенного век-
тора состояния с учетом выбранного критерия оптимальности и ограничений, обеспечивающих заданные
показатели качества переходных процессов. Предложены новые процедуры синтеза компенсаторов воз-
мущений, субоптимальных по критериям минимума нормы 2H  или H , с учетом ограничений на распо-
ложение полюсов передаточной функции замкнутой системы, определяющих  требуемые показатели каче-
ства переходных процессов в наблюдателе. Такой подход позволяет обеспечить необходимую точность
оценивания возмущений при наличии помех измерителей.  Решение задачи нахождения субоптимального
наблюдателя выполнено с использованием методологии оптимизации 2H  и H , а также аппарата линей-
ных матричных неравенств. Проведены исследования синтезированных компенсаторов во временной и
частотной областях, иллюстрирующие особенности  использования и эффективность разработанных про-
цедур. Результаты статьи могут быть применены на практике для решения задач управления в условиях
неопределенности при наличии существенных помех измерителей с использованием двухконтурной схе-
мы, когда внешний контур (регулятор) реализует критерий стабилизации, а внутренний (компенсатор) –
критерий компенсации или уменьшения влияния возмущений.
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