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У лiнiйному наближеннi рiвняння, що описують рух системи автома-
тичного керування при повiльнiй змiнi параметрiв об’єкта та регулятора
є такими [1]:

𝑥̇(𝑡, 𝜀) = 𝐵(𝑡, 𝜀)𝑥(𝑡, 𝜀) +𝐻(𝑡, 𝜀)𝑢(𝑡, 𝜀) + 𝑣(𝑡), (1)

де 𝑥(𝑡, 𝜀) – двовимiрний вектор, що складається iз збурень параметрiв ру-
ху керованого об’єкта; 𝑢(𝑡, 𝜀) = (𝑢1, 𝑢2) – вектор керування; 𝑣(𝑡) = (𝑣1, 𝑣2)
– вхiдний сигнал, що формується як лiнiйна комбiнацiя координат.

Матрицi 𝐵(𝑡, 𝜀), 𝐻(𝑡, 𝜀), 𝐺(𝑡, 𝑠, 𝜀) – матрицi порядку 2 з неперервними
елементами; 𝐺(𝑡, 𝑠, 𝜀) – матриця iмпульсних перехiдних функцiй регуля-
тора. Оскiльки коефiцiєнти системи (1) є функцiями повiльного часу 𝜀,
то для побудови розв’язку системи необхiдно скористатися наближени-
ми методами. Найбiльш ефективними є асимптотичнi методи, якi дають
можливiсть аналiтичного запису розв’язку.

У доповiдi розглядається питання побудови розв’язку системи (1) за-
лежно вiд спектра матрицi 𝐵(𝑡, 0). Припускається, що матрицю 𝐵(𝑡, 𝜀)
можна подати у виглядi збiжного ряду за степенями дiйсного малого па-
раметра 𝜀 > 0. Для дослiдження системи (1) використовуються мето-
ди, розробленi в [2]. Наведено асимптотичнi оцiнки рiзницi мiж точним
розв’язком та побудованим 𝑚-наближенням.
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