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Определение относительного порядка для системы с [image: image2.png]


 входами и [image: image4.png]


выходами формулируется так:
Определение 1 ([1, c.220]). Вектор [image: image6.png]


 называется вектором относительного порядка (ОП) для линейной динамической  системы, заданной матрицами [image: image8.png]A B,C



, если:
1) [image: image10.png]C;B=0,C;AB=0,..,CAT?B=0,CA"'B#0,i=12,




;
2) строки [image: image12.png]C,A™ 'B,C,A™="'B,...,CA"'B




 линейно независимы (здесь [image: image14.png]


- строки матрицы [image: image16.png]


). 
Замечание 1. Если для вектора [image: image18.png]


 выполнено только первое требование определения 1, назовем его вектором неполного относительного порядка (НОП).
Замечание 2. Условия 1) и 2) могут быть несовместны (см. [2, стр. 72]).
Замечание 3. Некоторые системы (но не все) невырожденным преобразованием выходов могут быть приведены к виду с относительным порядком.
В силу замечания 2 и того факта, что выполнение определения 1 является необходимым условием применимости некоторых известных алгоритмов управления, целесообразной становится задача отыскания линейного преобразования T, приводящего систему к виду с ОП, либо доказательство его отсутствия. 
Для решения данной задачи рассматривается следующее обобщение определения 1:
Определение 2. Вектор [image: image20.png]


 называетcя главным неполным относительным порядком (ГНОП) для системы, заданной матрицами [image: image22.png]A B,C



, если 
1) [image: image24.png]C;B=0,C;AB=0,..,CAT?B=0,CA"'B#0,i=12,




;
2) для любого набора индексов [image: image26.png]S PH



такого, что [image: image28.png]


, строки [image: image30.png]I A . c.,A'*f‘B



 линейно независимы.
Определение 3. Систему, заданную матрицами [image: image32.png]A B,C



, назовем слабо приводимой, если [image: image34.png]VT € R™,|T| # 0,



 система [image: image36.png]AB,T-C



 имеет вектор НОП [image: image38.png]


.
Справедливы следующие утверждения:
Лемма 1. Любая слабо приводимая система невырожденным преобразованием выходов может быть приведена к виду с ГНОП.
Теорема 1. Слабо приводимая система [image: image40.png]A B,C



 не может быть приведена к виду с ОП тогда и только тогда, когда ее вектор ГНОП не является вектором ОП.
Данные утверждения позволяют решить поставленную выше задачу: достаточно привести систему к виду с ГНОП и проверить выполнение определения 1.
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