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Рассматривается линейная стационарная управляемая динамическая система вида\left\{       
dy(t)

dt
= Ay(t) +Bz(t) + Pu(t),

dz(t)

dt
= Cy(t) +Dz(t) +Qu(t).

(1)

где y \in Rm, z \in Rp, u \in Rr, A,B,C,D, P,Q–постоянные матрицы соответствующих разме-
ров.

Требуется найти управление вида u = u1 + u\ast , где u1– управление, решающее задачу
декомпозиции системы (1) с целью исключения некоторых компонент вектора z, a u\ast =
K1y +K2z– управление, решающее задачу стабилизации выделенной подсистемы.

При определенных дополнительных условиях на систему (1), решение поставленной
задачи было получено в работах [1]- [2].

Предложен геометрический подход к решению данной задачи. Изучены вопросы суще-
ствования такого решения. Использование результатов работы [3], позволяет решить задачу
стабилизации линейных интервальных динамических систем.

Исходная задача переводится на алгебро-геометрический язык, позволяющий получить
конструктивное решение поставленной задачи. Полученный результат интерпретируется в
терминах существования инвариантных подпространств некоторого линейного оператора.
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