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

все более сложными и имеют большую вычислительную сложность. Вследствие потребности 

в измерении множества сигналов в системе управления требуется большое количество 

датчиков, что приводит к увеличению стоимости технической системы. Чтобы упростить 

структуру системы, а также снизить ее стоимость, целесообразно применение наблюдателей 

вектора состояния. Классический наблюдатель состояния Люенбергера для линейных систем 

приведен в [1]. Пример наблюдателя состояния для нелинейной системы приведен в [2]. Эти 

решения построены с использованием измеряемых сигналов управления и выходных 

сигналов. Отметим, что наличие таких внешних факторов, как возмущения в канале 

управления и шумы измерений, приводит к отклонению измеряемых сигналов от их реальных 

значений, вследствие чего возникают ошибки оценивания переменных вектора состояния.. 

Один из распространенных подходов для построения наблюдателя вектора состояния основан 

на синтезе наблюдателя по выходу (unknown input observer, UIO) [3-5]. При этом внешние 

возмущения и нестационарные компоненты рассматриваются как неизвестный входной 

сигнал, воздействующий на систему. Однако, как правило, построение таких наблюдателей 

возможно только для линейных систем, относительная степень которых равна единице [6, 7]. 

Построение наблюдателей состояния по выходу для объектов с большей относительной 

степенью требует введения существенных ограничений. Например, в работах [8-10] требуется 

измеримость производных выходного сигнала системы. В настоящей работе предложен новый 

подход построения редуцированного наблюдателя вектора состояния для объекта с любой 

относительной степенью. 

Основная часть. В работе решается задача построения редуцированного наблюдателя 

вектора состояния для объекта с произвольной относительной степенью. Приводится 

описание достаточных и необходимых условий для существования наблюдателя. Для 

ускорения времени сходимости был использован финитный алгоритм идентификации DREM, 

служащий для определения начальной ошибки наблюдения. Работоспособность 

предложенного наблюдателя подтверждена строгим математическим доказательством и 

компьютерным моделированием в среде MATLAB Simulink. 

Выводы. Одним из основных преимуществ предлагаемого наблюдателя является исключение 

негативного влияния неопределенности входов на сходимость оценки вектора состояния к 

истинному значению. Предложенный наблюдатель может быть внедрен в широкий класс 

нелинейных систем с произвольной относительной степенью. 
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