
Ñòàáèëèçàöèÿ âçàèìîäåéñòâèÿ äèññèïàòèâíûõ

ñèñòåì ñ êâàäðàòè÷íîé ôóíêöèåé ðàñõîäà

ê.ô.-ì.í. À.À. Óñîâà

ausova@uwo.ca

Department of Electrical and Computer Engineering,

University of Western Ontario, London, Canada

15 èþíÿ 2017 ã., 16:20

ó÷åáíûé êîðïóñ ÌÃÓ, àóä.

Àííîòàöèÿ

Äîêëàä ïîñâÿùåí ìåòîäàì ñòàáèëèçàöèè âçàèìîäåéñòâèÿ äèññèïàòèâíûõ ñèñòåì
ñ êâàäðàòè÷íîé ôóíêöèåé ðàñõîäà (�supply rate�) [1]. Ëþáàÿ QSR-äèññèïàòèâíàÿ ñè-
ñòåìà (èëè äèññèïàòèâíàÿ ñèñòåìà ñ êâàäðàòè÷íîé ôóíêöèåé ðàñõîäà) ìîæåò áûòü
ïðåäñòàâëåíà êàê íåïëîñêàÿ êîíè÷åñêàÿ ñèñòåìà, îïðåäåëÿåìàÿ ñâîèì öåíòðîì Ω è
ðàäèóñîì ϕr. Èñïîëüçóÿ êîíè÷åñêèå õàðàêòåðèñòèêè âçàèìîäåéñòâóþùèõ ïîäñèñòåì,
ïîëó÷åíû óñëîâèÿ äëÿ L2-óñòîé÷èâîñòè ñèñòåìû, îáðàçîâàííîé îáúåäèíåíèåì èñõîä-
íûõ ïîäñèñòåì ïî ïðèíöèïó îáðàòíîé ñâÿçè (àíàëîãè÷íûå óñëîâèÿ [2] áûëè ïîëó÷åíû
äëÿ L2�óñòîé÷èâîñòè ïëîñêèõ êîíè÷åñêèõ ñèñòåì [3]).

Ðàçðàáîòàí ìåõàíèçì ïðåîáðàçîâàíèÿ êîíè÷åñêèõ õàðàêòåðèñòèê ïîäñèñòåì, êî-
òîðûé ïîçâîëÿåò èçìåíèòü êîíóñà òàêèì îáðàçîì, ÷òîáû óñëîâèÿ äëÿ óñòîé÷èâî-
ãî âçàèìîäåéñòâèÿ äàííûõ ïîäñèñòåì áûëè âûïîëíåíû. Ïîëó÷åííîå ïðåîáðàçîâàíèå
ñëóæèò åñòåñòâåííûì îáîáùåíèåì ìåòîäîâ, îñíîâàííûõ íà ïîíÿòèè âîëíîâûõ ïåðå-
ìåííûõ (wave variables) èëè ïðåîáðàçîâàíèÿ ðàññåèâàíèÿ (scattering transformation)
[2, 4�6] (îáçîðû [7, 8]), ðàçðàáîòàííûõ äëÿ ïàññèâíûõ è ïëîñêèõ êîíè÷åñêèõ ñèñòåì.
Îáîáùåííîå ïðåîáðàçîâàíèå ðàññåèâàíèÿ (generalized scattering transformation) ïîç-
âîëÿåò ñòàáèëèçèðîâàòü âçàèìîäåéñòâèå íåïëîñêèõ êîíè÷åñêèõ ñèñòåì êàê ïðè íà-
ëè÷èè, òàê è â îòñóòñòâèè çàäåðæåê ïî âðåìåíè ïðè ïåðåäà÷å ñèãíàëîâ îò îäíîé
ïîäñèñòåìû ê äðóãîé.

Â äîêëàäå áóäåò ïðîäåìîíñòðèðîâàí ïðèìåð ïðèìåíåíèÿ äàííîãî ïîäõîäà äëÿ
ñòàáèëèçàöèè âçàèìîäåéñòâèÿ äâóõ ïîäñèñòåì: �robot�environment interaction�. Ðàñ-
ñìàòðèâàåìûå ïîäñèñòåìû ïðåäïîëàãàþòñÿ ñóùåñòâåííî íå ïàññèâíûìè, ÷òî íå ïîç-
âîëÿåò ïðèìåíèòü ìåòîäû ñòàáèëèçàöèè äëÿ ïàññèâíûõ ñèñòåì, áîëåå òîãî, ïîäñè-
ñòåìû íå ìîãóò áûòü îïèñàíû êàê ïëîñêèå êîíè÷åñêèå ñèñòåìû, ïîñêîëüêó ðàçìåð-
íîñòè âõîäíîãî è âûõîäíîãî ñèãíàëîâ ðàçëè÷íû. Ïðè óñëîâèè, ÷òî êîíóñ ïîäñèñòå-
ìû �Environment� íå ìîæåò áûòü èçìåíåí, òîëüêî çà ñ÷åò ïðåîáðàçîâàíèÿ êîíè÷å-
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ñêèõ õàðàêòåðèñòèê ïîäñèñòåìû �Robot� óäàåòñÿ äîáèòüñÿ âûïîëíåíèÿ òðåáîâàíèÿ
�ðàçäåëåíèÿ êîíóñîâ�, ÷òî ãàðàíòèðóåò óñòîé÷èâîå âçàèìîäåéñòâèå ðàññìàòðèâàåìûõ
ïîäñèñòåì.
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