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В докладе рассматривается вопрос исследования управляемости 

и наблюдаемости D3 линейных модулярных динамических систем (

D3 ЛМДС), которые описывается следующими уравнениями:     
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В (1), (2) 0Cc и Tn , где 0C иT - клеточное пространство и 

временное пространство и },},...1,0,1-...,{∈,   |),({ 21210 cccccC   

;,...}1,0|{  nnT ],[ cnx - состояния, ],[ cnu  - вход и ],[ cny - вы-

ход ЛМДС. 
mpGFcnycnucnx )]([],[],,[],,[  .  , QP и R  есть харак-

теристические окрестности «состояние по состояниям», «состояние по 

входам» и «выход по состояниям» соответственно; ][  ,][ qBA   и 

][rC  матрицы с размерностью mm . 

Пусть для каждого },...,1{ ni  при изменении ),...,( 1 i  в iP  и 
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)  ...      ( 1)-( BABABV N   ,  )1-(,...,, NACACCcolU  , 

где  - знак операции поэлементного умножения блочных матриц, 

а ),...,1,0( niA i   является i-й степенью блочного матрицы A  отно-

сительно операции  . 

Теорема. Для того, чтобы ЛМДС вида (1),(2) была полностью 

N - управляемой и N - наблюдаемой, необходимо и достаточно, что-

бы выполнялось V= mrang  и U= mrang  соответственно.  


