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Введение. В последние годы вместе с развитием науки и техники, технические системы 

становятся все более сложными и имеют больший вычислительный объем. В следствие 

измерения всех сигналов в системе управления требуется больше количества датчиков, что 

приводит к увеличению стоимости технической системы. Чтобы свести к минимуму размер 

системы, а также стоимость, были построены наблюдатели. Классический наблюдатель 

состояния Люенбергера для линейных систем приведен в [1]. Наблюдатель состояния для 

нелинейной системы приведен в [2]. Эти наблюдатели построены на измеряемых значениях 

входных сигналов управления и выходных сигналов. Но при наличии внешних возмущений и 

запаздываний в системе, задача наблюдателя состояния становится намного сложнее, 

поскольку они используют информацию о временных возмущенных и запаздываниях для 

оценки желаемых параметров. Чрезвычайно важно построить устойчивый к внешнему 

возмущению и запаздыванию наблюдатель с неизвестными входными сигналами для задач 

стабилизации систем с обратной связью по состоянию и по выходу [3-5]. Одной из проблем, 

возникающих при компенсации внешних возмущений с использованием выходного сигнала 

системы, является перекресная связь между каналами, приводящая к нестабильности системы. 

Для решения этой проблемы необходимо построить наблюдатель состояния, на основании 

оценок данного наблюдателя формируется закон управления для обеспечения желаемых 

свойств замкнутой системы. В последние годы для построения наблюдателя состояния было 

использовано множество различных методов, метод восстановительной трансформации [6], 

метод факторизации [7], полиномиальный метод [8], метод линейного матричного неравенства 

LMI [9]. Общей чертой этих методов является вычислительная сложность и небольшое 

количество исследований было опубликовано для системы с запаздыванием по состоянию. 

Основная часть. В работе рассматривается задача построения наблюдателя состояния 

объекта полного порядка с неизвестными входными сигналами для многоканальных 

линейных возмущенных систем. Приводится описание достаточных и необходимых условий 

для существования наблюдателя. Для доказательства устойчивости данного наблюдателя мы 

используем функцию Ляпунова-Красовского. Работоспособность предложенного 

наблюдателя подтверждена с использованием компьютерного моделирования в среде 

MATLAB Simulink. 

Выводы. Одним из основных преимуществ предлагаемого наблюдателя является исключение 

негативного влияния запаздывания и внешнего возмущения на сходимость оценки вектора 

состояния к настоящему значению. Данный наблюдатель может быть внедрены в различные 

технические системы, работающие в условиях внешних возмущений с запаздыванием по 

состоянию. 
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