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Äîêëàä ïîñâÿùåí çàäà÷àì ñòàáèëèçàöèè âçàèìîäåéñòâèÿ äèññèïàòèâíûõ ñèñòåì, ôóíêöèÿ
ðàñõîäà êîòîðûõ îïèñûâàåòñÿ êâàäðàòè÷íîé ôîðìîé îò âõîäíî-âûõîäíûõ ïàðàìåòðîâ ñèñòåìû
(QSR-dissipative system). Â äîêëàäå áóäåò ïîêàçàíî, ÷òî äëÿ ëþáîé QSR-äèññèïàòèâíîé ñèñòåìû
ìîæíî ïîñòðîèòü íåïëîñêèé êîíóñ, õàðàêòåðèñòèêè êîòîðîãî ïîçâîëÿþò ñôîðìóëèðîâàòü äîñòà-
òî÷íûå óñëîâèÿ L2-óñòîé÷èâîñòè ñèñòåìû, îáðàçîâàííîé âçàèìîäåéñòâèåì äâóõ è áîëåå QSR-
äèññèïàòèâíûõ ñèñòåì. Êðîìå ýòîãî, ïðåäëàãàåìàÿ êîíè÷åñêàÿ ôîðìàëèçàöèÿ ñâîéñòâ QSR-
äèññèïàòèâíûõ ñèñòåì, ÿâíûì îáðàçîì îòêðûâàåò ñïîñîá ñòàáèëèçàöèè âçàèìîäåéñòâèÿ ýòèõ
ñèñòåì ïóòåì ïðèìåíåíèÿ ïðåîáðàçîâàíèÿ ðàññåèâàíèÿ (scattering transformation) ê èõ âõîäíî-
âûõîäíûì ïàðàìåòðàì. Ïðåîáðàçîâàíèå ðàññåèâàíèÿ îñóùåñòâëÿåò èçìåíåíèå êîíè÷åñêèõ õà-
ðàêòåðèñòèê ïîäñèñòåìû, ñëåäîâàòåëüíî, åãî ìîæíî âûáðàòü òàêèì îáðàçîì, ÷òîáû äîñòàòî÷-
íûå óñëîâèÿ L2-óñòîé÷èâîñòè áûëè âûïîëíåíû. Áóäåò ïðîäåìîíñòðèðîâàí ñîîòâåòñòâóþùèé
àëãîðèòì ïîñòðîåíèÿ ïðåîáðàçîâàíèÿ ðàññåèâàíèÿ. Âìåñòå ñ òåì, ïðåîáðàçîâàíèå ðàññåèâàíèÿ,
âåäóùåå ê âûïîëíåíèþ óñëîâèé óñòîé÷èâîñòè, íå åäèíñòâåííî, ÷òî ìîæåò áûòü èñïîëüçîâàíî
äëÿ äîñòèæåíèÿ íå òîëüêî ñòàáèëüíîñòè âçàèìîäåéñòâèÿ, íî è óëó÷øåíèÿ äðóãèõ êà÷åñòâåí-
íûõ ïîêàçàòåëåé, òàêèõ êàê, íàïðèìåð, ñëåäîâàíèå àïðèîðè çàäàííîé òðàåêòîðèè (trajectory
tracking performance), à â ñëó÷àå ñ òåëåîïåðàòîðíûìè ñèñòåìàìè � äëÿ ïîâûøåíèÿ óðîâíÿ ïðî-
çðà÷íîñòè âçàèìîäåéñòâèÿ (transparency) è èçáåæàíèÿ ÿâëåíèÿ îòðàæåíèÿ âîëí (wave-re�ection
phenomena).

Äëÿ äåìîíñòðàöèè ðàçðàáîòàííûõ àëãîðèòìîâ ñòàáèëèçàöèè áóäåò ðàññìîòðåíà ìîäåëü
âçàèìîäåéñòâèÿ ðîáîòà ñ íåïàññèâíûì ïðåïÿòñòâèåì. Îáå ïîäñèñòåìû çäåñü ÿâëÿþòñÿ QSR-
äèññèïàòèâíûìè ñèñòåìàìè, äëÿ êîòîðûõ áóäóò âû÷èñëåíû èõ êîíè÷åñêèå õàðàêòåðèñòèêè.
Ïðåîáðàçîâàíèå ðàññåèâàíèÿ áóäåò ñòðîèòñÿ ñ ó÷åòîì êàê äîñòèæåíèÿ óñòîé÷èâîãî êîíòàêòà
ðîáîòà è ïðåïÿòñòâèÿ, òàê è âûïîëíåíèÿ òðåáîâàíèÿ ê äâèæåíèþ ðîáîòà ïî çàäàííîé òðàåêòî-
ðèè â îòñóòñòâèè êîíòàêòà (trajectory tracking in free space). Ðåçóëüòàòû ìîäåëèðîâàíèÿ áóäóò
ïðîäåìîíñòðèðîâàíû äëÿ ðàçëè÷íûõ çíà÷åíèé æåñòêîñòè êîíòàêòà è ïðåïÿòñòâèÿ.
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