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В данной работе рассмотрена стабилизация нелинейных аф-
финных управляемых динамических систем с выходом. В общем
случае для подобных систем задачу построения управления в виде

обратной связи по состоянию u(x), где x ∈ Rn – вектор состояния
системы, стабилизирующей некоторое заданное положение си-
стемы, приходится решать при недоступности измерениям всего
вектора состояния системы. В связи с этим обычным при ста-
билизации системы является получение оценки x̂ вектора состо-
яния с помощью наблюдателя. Для линейных систем хорошо из-
вестный принцип разделения [1] позволяет рассматривать задачу
стабилизации как две подзадачи, которые могут быть решены
независимо друг от друга: синтез линейной стабилизирующей

обратной связи и построение наблюдателя для оценки вектора со-
стояния системы. Устойчивость замкнутой линейной системы со-
хранится, если в обратной связи вместо реального состояния x(t)
системы будет стоять его оценка x̂(t), выдаваемая наблюдателем,
при условии стремления ошибки наблюдения к нулю [1]. Однако
для нелинейных систем в общем случае принцип разделения не

применим. Наличие обратной связи u(x), глобально асимптотиче-
ски стабилизирующей заданное положение нелинейной системы,
и наблюдателя, пусть даже экспоненциального, не гарантирует
глобальную асимптотическую устойчивость данного положения
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системы, замкнутой обратной связью u(x̂), в которой вместо ре-
ального состояния x системы стоит оценка x̂ вектора состоя-
ния, выдаваемая наблюдателем. Это связано с тем, что решения
замкнутой системы могут вырасти неограниченно прежде, чем
ошибка оценки вектора состояния с помощью наблюдателя сой-
дется к нулю.

Для систем, преобразуемых к каноническому виду для постро-
ения наблюдателя [2], в случае глобальной липшицевости правой
части системы показана справедливость модификации принципа

разделения на случай нелинейных систем, состоящей в том, что
для любой непрерывно дифференцируемой обратной связи u(x),
глобально экспоненциально стабилизирующей некоторое задан-
ное положение системы, обратная связь u(x̂), где x̂ – оценка век-
тора состояния системы, получаемая с помощью нелинейного экс-
поненциального наблюдателя [2], также глобально экспоненци-
ально стабилизирует данное положение системы. В качестве ил-
люстрации теоретических результатов рассмотрена задача ста-
билизации гибкого однозвенного робота [3].
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