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Синтез субоптимальних компенсаторів збурень у формі спостерігача
розширеного вектора стану

Метою статті є синтез компенсаторів збурень у формі спостерігача розширеного вектора стану з
урахуванням обраного критерію оптимальності і обмежень, що забезпечують задані показники якості
перехідних процесів. Запропоновано нові процедури синтезу компенсаторів збурень, що субоптимальні за
критеріями мінімуму норми 2H  або H , з урахуванням обмежень на розташування полюсів передаваль-
ної функції замкнутої системи, які визначають  необхідні показники якості перехідних процесів у спосте-
рігачі. Такий підхід дозволяє забезпечити необхідну точність оцінювання збурень при наявності перешкод
вимірників.  Розв’язання  задачі знаходження субоптимального спостерігача виконано з використанням
методології оптимізації 2H  і H , а також апарата лінійних матричних нерівностей. Проведено дослі-
дження в часовій і частотній областях синтезованих компенсаторів, що ілюструють особливості  викорис-
тання та ефективність розроблених процедур. Результати статті можуть бути використані на практиці для
вирішення задач керування в умовах невизначеності при наявності істотних перешкод вимірників з вико-
ристанням двоконтурної схеми, коли зовнішній контур (регулятор) реалізує критерій стабілізації, а внут-
рішній (компенсатор) – критерій компенсації або зменшення впливу збурень.
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