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Доклад посвящен одному подходу к построению нелинейного управления для непре-
рывных [2] и дискретных систем [7] в рамках техники, основанной на матричном уравнении
Риккати с коэффициентами, зависящими от состояния (SDRE). Техника носит приближен-
ный (субоптимальный) характер [3, 6]. Ее особенностью является представление исходной
управляемой системы в квазилинейном виде, где матрицы правой части системы зависят
от состояния. Управление ищется в форме стандартного линейно-квадратичного регуля-
тора, для отыскания которого необходимо решить соответствующее алгебраическое мат-
ричное уравнение Риккати, чьи коэффициенты также являются функциями состояния.
Одним из недостатков такого подхода является необходимость решения SDRE в темпе,
близком к темпу функционирования объекта [1], что для задач большой размерности и с
быстрой динамикой может приводить к вычислительным трудностям.

Для преодоления этой проблемы был предложен оригинальный подход [2, 7], суть
которого заключается в разложении решения соответствующего уравнения Риккати по
формальному искусственно вводимому параметру. Такой прием позволяет получить ана-
литические выкладки для искомого приближенного решения, что существенно снижает
вычислительную сложность алгоритма управления.

В докладе рассматриваются различные аспекты, связанные с робастностью вводимых
нелинейных регуляторов [4, 5] и устойчивостью в случае «поломок» (отказов) в управля-
емых нелинейных системах, приводятся многочисленные вычислительные эксперименты,
демонстрирующие эффективность учета нелинейностей в указанных задачах. Исследова-
ние выполнено за счет гранта Российского научного фонда (проект № 16-11-00048).
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