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Рассматривается линейная система управления

х = Ах + Ви, у = С*х, (х,и,у) е Г х Е ш х Rk. (1)

Управление в системе (1) строится по принципу линейной неполной обратной связи в
виде и = Uу. Замкнутая система имеет вид

х = (А + BUC*)x, х е W1.

Наряду с системой (2) рассматривается билинейная система

х = (А + и1А1+и2А2 +... + игАг)х, х € Шп. (3)

Система вида (2) является частным случаем систем вида (3).
Исследуется задача управления спектром собственных значений систем (2) и (3).

Спектр системы (2) (соответственно (3)) называется глобально управляемым, если для
любого многочлена n-й степени р(Х) = \ п + 71 An - 1 + . . . + 7п с вещественными коэффи-
циентами 7г найдется постоянное управление U € Мт^ в системе (2) (и е Rfc в системе
(3)) такое, что характеристический многочлен х(А + BUC*; А) = р(\) (х(А + щАг +
... + urAr;X) =p{\)).

Предположим, что коэффициенты систем (2) и (3) имеют следующий вид: матрица А
имеет форму Хессенберга, то есть элементы наддиагонали не равны нулю, а элементы,
расположенные выше наддиагонали, равны нулю; первые р — 1 строк матрицы В и
последние п — р строк матрицы С равны нулю; первые р — 1 строк и последние п — р
столбцов матриц Аи I = 1, •. •, г равны нулю; р е {1,..., п}.

При таких предположениях получены новые необходимые и достаточные (одновре-
менно) условия глобальной управляемости спектра собственных значений систем (2)
и (3). Эти условия равносильны условиям, полученным в работе [1], но имеют более
простой вид.
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