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ВВЕДЕНИЕ

Задача компенсации внешних возмущений 
является одной из наиболее актуальных задач 
современной теории автоматического управле-
ния. Этой проблеме посвящен ряд работ [1–5], 
в которых рассмотрены различные схемы пос-
троения систем управления.

Данная работа является продолжением ра-
бот [6–9] в которых предлагается алгоритм 
построения регулятора для свободного движе-
ния. В настоящей работе разработан метод 
построения модальных робастных регуляторов 
при наличии задающих и возмущающих воз-
действий, при этом предполагается, что задаю-
щее и возмущающее воздействие имеют волно-
вую структуру [10] Благодаря алгоритмической 
простоте данный метод достаточно удобен для 
реализации его на ЭВМ. 

МЕТОД ПОСТРОЕНИЯ МОДАЛЬНОГО 
РЕГУЛЯТОРА

Рассмотрим замкнутую систему автомати-
ческого управления, изображенную на рис. 1

Обозначим через Rn  множество алгебраи-
ческих многочленов степени n над полем дейс-
твительных чисел.

Пусть задана передаточная функция расчет-
ного объекта 

 об
1

2

( )
( )

( )
P p

W p
P p

=  (1)

где P p m1( ) Œ ¬  иP p n2( ) Œ ¬ .
Условие физической реализуемости накла-

дывает ограничение на степени полиномов 
m n£ . 

Изображение задающего воздействия

 X p
R p
R p

( )
( )
( )

= 1

2

 (2)

где P p q1( ) Œ ¬ и P p r2( ) Œ ¬ .
Изображение внешнего возмущения задано 

в виде

 F p
G p
G p

( )
( )
( )

= 1

2

 (2)

где G p g1( ) Œ ¬ и G p h2( ) Œ ¬ .

Рис. 1. Схема замкнутой системы автоматического 
управления



6 ВЕСТНИК ВГУ, СЕРИЯ: СИСТЕМНЫЙ АНАЛИЗ И ИНФОРМАЦИОННЫЕ ТЕХНОЛОГИИ, 2012, № 1

Необходимо найти передаточную функцию 
W pp( ) реализуемого регулятора, обеспечиваю-
щего устойчивость замкнутой системы с пере-
даточной функцией

 об
з с

об
.

( ) ( )

1 ( ) ( )
p

p

W p W p
W

W p W p
=

+
 (4)

и подавляющего действие внешнего возмуще-
ния F p( ) .

Для решения поставленной задачи, необхо-
димо определить передаточную функцию регу-
лятора, обеспечивающего устойчивость замкну-
той системы и подавляющего внешнее возму-
щение F p( ) . Регулятор необходимо найти в 
общем виде.

Представим передаточную функцию за-
мкнутой системы в виде частного двух полино-
мов Q p1( ) и Q p2( )

 з.с
1

2

( )
( )

Q p
W

Q p
=  (5)

где Q p l1( ) Œ ¬  и Q p k2( ) Œ ¬  полиномы степени 
l k£ . 

Полином Q p2( )  будем считать желаемым 
полиномом. Полином Q p1( )  задан с точностью 
до коэффициентов, которые будут определены 
в процессе построения передаточной функции 
регулятора.

Введем в рассмотрение полиномы N p1( ) , 
N p2( ) , ост( )N p , ост( )L p , T p1( ) , ост( )T p , S p1( ) , 

ост( )S p .
Полином N p1( )  есть частное от деления по-

линома [ ( ) ( )]Q p Q p2 1-  на полином P p2( ) . Поли-
ном N p2( )  есть частное от деления полинома 
Q p1( )  на полином P p1( ) . Полином T p1( )  есть 
частное от деления полинома [ ( ) ( )]Q p Q p2 1-  на 
полином R p2( ) . Полином S p1( )  есть частное от 
деления полинома N p1( )  на полином G p2( ) .

Полином ост( )N p  есть остаток от деления 
полинома [ ( ) ( )]Q p Q p2 1-  на полином P p2( ) . По-
лином ост( )L p  есть остаток от деления полинома 
Q p1( )  на полином P

1
(p). Полином ост( )T p  есть 

остаток от деления полинома [ ( ) ( )]Q p Q p2 1-  на 
полином R p2( ) . Полином ост( )S p  есть остаток от 
деления полинома N p1( )  на полином G p2( ) . То 
есть

 ост2 1
1

2 2

( )( ) ( )
( )

( ) ( )
N pQ p Q p

N p
P p P p

-
= +  (6)

 ост1
1

1 1

( )( )
( )

( ) ( )
L pQ p

N p
P p P p

= +  (7)

 ост2 1
1

2 2

( )( ) ( )
( )

( ) ( )
T pQ p Q p

T p
R p T p

-
= +  (8)

 ост1
1

2 2

( )( )
( ) .

( ) ( )
S pN p

S p
G p G p

= +  (9)

Теорема 1. Если полиномы Q p Q p2 1( ) ( )- , 
Q p1( ) , Q p Q p2 1( ) ( )-  и N p2( )  делятся соответс-
твенно на полиномы P p2( ) , P p1( ) , R p2( )  и G p2( )  
без остатка, то существует передаточная функ-
ция регулятора, обеспечивающего желаемого 
расположение корней характеристического 
полинома замкнутой системы и обеспечиваю-
щего воспроизведение x t( )  без остаточной 
ошибки.

Передаточная функция регулятора при этом 
имеет вид

  W p
N p
N pp( )

( )
( )

.= 1

2

 (10)

Доказательство. Для доказательства пер-
вой части теоремы рассмотрим характеристи-
ческий полином замкнутой системы с регуля-
тором (13)

 D p N p P p N p P p( ) ( ) ( ) ( ) ( )= +2 2 1 1 . 

В том случае, если деление (6) и (7) проис-
ходит без остатка, то 

 N p P p Q p Q p2 2 2 1( ) ( ) ( ) ( )= -  

 N p P p Q p1 1 1( ) ( ) ( )= . 

Таким образом 

 D p Q p Q p Q p Q p( ) ( ) ( ) ( ) ( )= - + =2 1 1 2 . 

Для доказательства второй части рассмотрим 
изображение ошибки управления: 

e( ) ( ) ( )p x p y p= - .

y p
P p
P p

U p F p

P p
P p

N p
N p

x p y p

( )
( )
( )

[ ( ) ( )]

( )
( )

( )
( )

( ( ) ( )

= - =

= -

1

2

1

2

1

2

)) ( )

( ) ( )
( ) ( )

( )
( ) ( )
( )

+
È

Î
Í
Í

˘

˚
˙
˙

=

= -

F p

P p N p
P p N p

x p
P p N p
P p N

1 1

2 2

1 1

2 22

1

2( )
( )

( )
( )

( ).
p

y p
P p
P p

F p+

Перенося y p( )  в левую часть равенства по-
лучаем

 

y p
N p P p P p N p

N p P p
P p N p
P

( )
( ) ( ) ( ) ( )

( ) ( )
( ) ( )
(

2 2 1 1

2 2

1 1

2

+È

Î
Í
Í

˘

˚
˙
˙

=

=
pp N p

x p
P p
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F p
) ( )

( )
( )
( )

( ).
2

1

2
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Откуда

 

y p
P p N p

N p P p P p N p
x p

P p N p
N p P

( )
( ) ( )

( ) ( ) ( ) ( )
( )

( ) ( )
( )

=
+

+

+

1 1

2 2 1 1

1 2

2 22 1 1( ) ( ) ( )
( ).

p P p N p
F p

+

 

Подставляя y p( )  в выражение для ошибки 
получим

 

e( ) ( ) ( )

( )
( ) ( )

( ) ( ) ( ) ( )
( )

p x p y p

x p
P p N p

N p P p P p N p
x p

P

= - =

= -
+

-1 1

2 2 1 1

11 2

2 2 1 1

1 1

2

1

( ) ( )
( ) ( ) ( ) ( )

( )

( )
( ) ( )

( )

p N p
N p P p P p N p

F p

x p
P p N p

N p

+
=

= -
PP p P p N p

P p N p
N p P p P p N p

2 1 1

1 2

2 2 1 1

( ) ( ) ( )
( ) ( )

( ) ( ) ( ) ( )

+
È

Î
Í
Í

˘

˚
˙
˙

-

-
+

FF p

x p
N p P p

N p P p P p N p
P p N

( )

( )
( ) ( )

( ) ( ) ( ) ( )
( )

=

=
+

È

Î
Í
Í

˘

˚
˙
˙

-

-

2 2

2 2 1 1

1 22

2 2 1 1

( )
( ) ( ) ( ) ( )

( ).
p

N p P p P p N p
F p

+

 

Учитывая, что

 N p P p P p N p Q p2 2 1 1 2( ) ( ) ( ) ( ) ( )+ =  

и

 N p P p Q p2 2 1( ) ( ) ( )=  

Получим

 

e( ) ( )
( )
( )

( ) ( )
( )

( )

( )
(

p x p
Q p
Q p

P p N p
Q p

F p

R p
R

= -
Ê

ËÁ
ˆ

¯̃
+

+ =

=

1 1

2

1 2

2

1

2 pp
Q p Q p

Q p
P p N p

Q p
G p
G p

R p

)
( ) ( )

( )
( ) ( )

( )
( )
( )

(

2 1

2

1 2

2

1

2

1

-Ê

ËÁ
ˆ

¯̃
-

- =

=
))

( )
( ) ( )

( )
( ) ( )

( )
( )
( )

Q p
Q p Q p

R p
P p G p

Q p
N p
G p

2

2 1

2

1 1

2

2

2

-È

Î
Í
Í

˘

˚
˙
˙

-

-
ÈÈ

Î
Í
Í

˘

˚
˙
˙
.

 

Если в (8) и (9) осуществляется деление без 
остатка, то 

 
Q p Q p

R p
T p2 1

2
1

( ) ( )
( )

( )
-

= , 

 
N p
G p

S p2

2
1

( )
( )

( )=  

и выражение для ошибки управления прини-
мает вид

 e( )
( )
( )

( )
( ) ( )

( )
( )p

R p
Q p

T p
P p G p

Q p
S p= -1

2
1

1 1

2
1 . 

Таким образом, в знаменателе остается толь-
ко желаемый характеристический полином 
замкнутой системы, а, следовательно, e( )t Æ 0  
при t Æ • .

Теорема 2. Для того, чтобы нашлись коэф-
фициенты полинома Q p1( ) , при которых про-
исходит деление без остатка Q p Q p2 1( ) ( )-  на 
P p2( ) , Q p Q p2 1( ) ( )-  на R p2( ) , Q p1( )  на P p1( ) , 
N p2( )  на G p2( )  необходимо, чтобы выполнялось 
условие k n r g≥ - + +( )2 1 2 , и полиномы P p2( )  
и P p R p1 2( ) * ( )  не имели общих делителей,

Доказательство
Зададим полиномы Q p1( )  и Q p2( )  как

 Q p d pi
l i

i

l

1 0
( ) = -

=Â , Q p a pi
k i

i

k

2 0
( ) = -

=Â . 

Полиномы P p2( )  P p1( )  и R p2( )  представим 
в виде

 

P p p

P p p v

P p p

ii

n

ii

m

ii

r

2 1

1 1

2 1

( ) ( ),

( ) ( ),

( ) ( ).

= -

= -

= -

=

=

=

’
’
’

l

m

 

Рассмотрим три первых равенства

 

ост

ост

ост

2 1 2

2 2

1
2

2 2

1
1

1 1

2 1
1

2 2

( ) ( ) ( )
( ) ( )

( )( )
( ) ,

( ) ( )
( )( )

( ) ,
( ) ( )

( )( ) ( )
( ) .

( ) ( )

Q p Q p Q p
P p P p

N pQ p
N p

P p P p
L pQ p

N p
P p P p

T pQ p Q p
T p

R p T p

-
= -

- = +

= +

-
= +

 

Применим схему Горнера для деления по-
линомов. Разделим Q p Q p2 1( ) ( )-  на p - l1 . 
Получим

 
Q p Q p

p
Q p Q p

a d
p
k l2 1

1
2
1

1
1

1 1

1

( ) ( )
( ) ( )

-
-

= - +
-
-l l

, 

где Q p d pi
l i

i

l

1
1 1 1

0

1

( ) = - -

=

-

Â , d d0
1

0= , d d di i i
1

1 1
1= + -l , 

i l= 1.. , Q p a pi
k i

i

k

2
1 1 1

0

1

( ) = - -

=

-

Â , a a0
1

0= , a a ai i i
1

1 1
1= + -l , 

i k= 1.. , в частности 

Применение теоремы Безу и схемы Горнера для построения модального регулятора...
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 d dl
i

l i
i

l
1

1
0

= -
=
Â l , 

 a ak
i

k i
i

k
1

1
0

= -
=
Â l . 

Продолжим деление, разделив 
Q p Q p

p
2 1

1

( ) ( )-
- l

 
на p - l2 , получим 

 

Q p Q p
p p

Q p Q p
a d
p

p

Q

k l

2 1

1 2

2
1

1
1

1 1

1

2

2

( ) ( )
( )( )

( ) ( )

-
- -

=

=
- +

-
-

-
=

=

l l

l
l

22
1
2 1

2
1

2

2
1 1

1 2

( ) ( )

( )( )
,

p Q p
a d

p
a d

p p

k l

k l

- +
-

-
+

+
-

- -

- -

l

l l

 

где Q p d pi
l i

i

l

1
2 2 2

0

2

( ) = - -

=

-

Â , d a0
2

0
2= , d d di i i

2 1
2 1

2= + -l , 

i l= -1 1.. ,  Q p a pi
k i

i

k

2
2 2 2

0

2

( ) = - -

=

-

Â ,  a a0
2

0
1= , 

a a ai i i
2 1

2 1
2= + -l , i k= -1 1..

Будем последовательно продолжать деление 
на все биномы p - l1 . Получим

 

Q p Q p
p p p

Q p Q p
a d

n

n n k i
i

l

2 1

1 2

2 1

1

( ) ( )
( )( )...( )

( ) ( )

-
- - -

=

= - +
--

+
l l l

--
+

+
=

-
=

-

-’
Â i

i

i
j

n i
i

n

p

1

1
1

0

1

( )
,

l

 

где d dl i
i j

l i j
i

j

l i

i-
+

- -
=

-

=
+

Â1

0
1

l , a ak i
i

i
j

k i j
i

j

k i

-
+

+ - -
=

-

= Â1
1

0

l .

Если a dk i
i

l i
i

-
+

-
+- =1 1 0  при любых i n= -0 1..  то 

многочлен Q p Q p2 1( ) ( )-  делится без остатка на 
( )( )...( ) ( )p p p P pn- - - =l l l1 2 2 . Таким обра-
зом, получаем систему линейных уравнений 
относительно коэффициентов di  полинома 
Q p1( ) .

 a dk i
i

l i
i

-
+

-
+- =1 1 0 , i n= -0 1.. . 

Аналогично рассмотрим 

 

Q p

P p
Qm p

d

p

Q p Q

i
i

i
i

m i
i

m
1

1
1

1
1

1
0

0

1

2 1

( )

( )
( )

( )
,

( )

= +
-

-

-
+

+
=

-
=

-

’
Â�

�

u

(( )
( )

( ) ( )
( )

p
R p

Q p Q p
a d

p

r r k i
i

l i
i

i
j

r i
i2

2 1

1 1

1
1

= - +
-

-

-
+

-
+

+
=

-
= ’

� �

m00

1r -

Â ,

 

где

 � �d dl i
i

i
j

l i j
i

j

l i

-
+

+ - -
=

-

= Â1
1

0

u , 

 a ak i
i

i
j

j

k i

k i j
i

-
+

+
=

-

- -= Â1
1

0

m , 

 d dl i
i

i
j

j

l i

k i j
i

-
+

+
=

-

- -= Â1
1

0

m , 

 d j dl i
i

i
j

j

l i

i k i j
i

-
+

+
=

-

+ - -= Â1
1

0
1m .  

В итоге получаем систему линейных алгеб-
раических уравнений относительно коэффици-
ентов di  полинома Q p1( ) .

 

a d i n

d i m

a d

k i
i

l i
i

l i
i

k i
i

l

-
+

-
+

-
+

-
+

-

- = = -

= = -

-

1 1

1

1

0 0 1

0 0 1

, .. ,

, .. ,�

ii
i i r+ = = -

Ï

Ì
ÔÔ

Ó
Ô
Ô

1 0 0 1, .. .

 

Предположим, что P p2( )  имеет общий дели-
тель ( )*p - l  с P p1( ) . Тогда возьмем l l1 = * , 
u l1 = * . Рассмотрим два уравнения

 
a d
d

k l

l

1 1

1

0

0

- =
=

Ï
Ì
Ô

ÓÔ
�  

отмечая при этом, что d dl
i

l i
i

l
1

1
0

= -
=
Â l , �d dl

j

j

l

l j
1

0
1

=
=

-Âu  
получаем, что

 
( )

( ) .

*

*

l

l

j

j

l

l j k

i

i

l

l i

d a

d

=
-

=
-

Â

Â

= π

=

0

1

0

0

0
 

Таким образом, если P p2( )  имеет общий 
делитель ( )*p - l  с P p1( ) , то получаем противо-
речие и система является не разрешимой.

Аналогично будет, если P p2( )  имеет общий 
делитель ( )*p - l  с R p2( ) .

В противном случае, получаем разрешимую 
систему из n m r+ +  линейных алгебраических 
уравнения относительно l  неизвестных.

Решая ее, находим значение коэффициентов 
полинома N p2( )  которые будут содержать в себе 
оставшиеся l n m r+ - + +1  неизвестных коэф-
фициентов di  полинома Q p1( ) .

Подставим выражение полинома N p2( )  в

 ост2
1

2 2

( )( )
( ) .

( ) ( )
S pN p

S p
G p G p

= +  

Произведя деление, получим полином 

ост( )S p  коэффициенты которого также выраже-

М. М. Безрядин, Г. И. Лозгачев
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ны через l n m r+ - - -1  неизвестные коэффи-
циенты di  полинома Q p1( ) .

Количество коэффициентов полинома 
S p>AB( )  равно g2 . Для того, чтобы N p2( )  делился 
на G p2( )  необходимо, чтобы все коэффициенты 
полинома S p>AB( )  были равны 0. Таким образом, 
опять получаем систему из g2  линейных алгеб-
раических уравнений с l n m r+ - - -1  неиз-
вестных.

В итоге, получаем ограничение на степень 
полиномов 

 
k l n m r g

n r g
≥ = + + + - ≥

≥ - + +
2

2

1
2 1( ) .

 

Для нахождения передаточной функции 
регулятора воспользуемся теоремой Безу и схе-
мой Горнера.

Представим полиномы Q p1( )  и Q p2( )  как

 Q p d pi
l i

i

l

1
0

( ) = -

=
Â , 

 Q p a pi
k i

i

k

2
0

( ) = -

=
Â , 

Полиномы P p2( )  P p1( )  и R p2( )  представим 
в виде

 P p p i
i

n

2
1

( ) ( )= -
=

’ l , 

 P p p i
i

m

1
1

( ) ( )= -
=

’ u , 

 R p p i
i

r

2
1

( ) ( )= -
=

’ m . 

При этом, возможно два случая
• Полиномы P p2( ) , P p1( ) , R p2( )  не имеют 

кратных корней.
• Хотя бы один из полиномов имеет кратный 

корень
Рассмотрим первый случай:
Если полином P p2( )  не содержит кратных 

корней, то для того, чтобы Q p Q p2 1( ) ( )-  делился 
на P p2( )  необходимо и достаточно, чтобы он 
делился на каждый ( )p i- l , i n= 1.. . Аналогич-
но может быть сформулировано условие дели-
мости Q p Q p2 1( ) ( )-  на R p2( )  и Q p1( )  на P p1( ) . 
Согласно теореме Безу остаток от деления мно-
гочлена остаток от деления многочлена X p( )  на 
двучлен p a-  равен X a( ) , а следовательно что-
бы X p( )  делился на двучлен p a-  необходимо 
и достаточно, чтобы X a( ) = 0 . Исходя из этого 
получаем систему алгебраических уравнений

Ad b= ,
где

 A

l l

n
l

n
l

n
l l

=

-

-

-

l l l

l l l
u u u

1 1
1

1

1

1 1
1

1

1

1

...
... ... ... ... ...

...

... 11

1

1

1

1 1
1

1

... ... ... ... ...

...

...
... ... ... ... .

u u u
m m m

m
l

m
l

m
l l

-

-

...

...m m mr
l

r
l

r
-

Ê

Ë

Á
Á
Á
Á
Á
Á
Á
Á
Á
Á
Á
Á
Á

ˆ

¯

˜
˜
˜
˜
˜
˜
˜
˜
˜
˜
˜
˜
˜1 1

, 

 d

d

dn

=

Ê

Ë

Á
Á
Á
Á
Á
Á
Á
Á
Á

ˆ

¯

˜
˜
˜
˜
˜
˜
˜
˜
˜

0

...

...

...

...

...

, 

 b

Q

Q

Q

Q

n

r

=

Ê

Ë

Á
Á
Á
Á
Á
Á
Á
Á
Á
Á
Á
Á

ˆ

¯

˜
˜
˜
˜
˜

2 1

2

2 1

2

0

0

( )
...
( )

...

( )
...
( )

l

l

m

m

˜̃
˜
˜
˜
˜
˜
˜

. 

Решая эту систему, находим значение неиз-
вестных коэффициентов полинома Q p1( )  

Рассмотрим второй случай: Предположим, 
что многочлен P p2( )  имеет кратный корень l*  
кратности h . Если Q p Q p2 1( ) ( )-  делился на 
P p2( ) , то Q p Q p2 1( ) ( )-  должно делится на 
( )*p - l h . Воспользуемся схемой Горнера и 
произведем последовательно  деление 
Q p Q p2 1( ) ( )-  на ( )*p - l  h  раз.

 

Q p Q p
p

Q p Q p
a d
p
k l

2 1

2
1

1
1

1 1

( ) ( )

( )

( ) ( )
( )

,

*

*

-
-

=

= - +
-
-

l

l

 

где Q p d pi
l i

i

l

1
1 1 1

0

1

( ) = - -

=

-

Â , d d0
1

0= , d d di i i
1

1
1= + -l* , 

Применение теоремы Безу и схемы Горнера для построения модального регулятора...
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i l= 1.. , Q p a pi
k i

i

k

2
1 1 1

0

1

( ) = - -

=

-

Â , a a0
1

0= , a a ai i i
1

1
1= + -l* , 

i k= 1.. , a Qk
1

2= ( )*l , d Ql
1

1= ( )*l .
Для того, чтобы Q p Q p2 1( ) ( )-  делился на 

( )*p - l  необходимо и достаточно, чтобы 
a dk l

1 1 0- = . Продолжим деление дальше

 

Q p Q p
p

Q p Q p
p

Q p Q p
ak

2 1
2

2
1

1
1

2
2

1
2

2

( ) ( )

( )

( ) ( )

( )

( ) ( )

* *

-
-

=
-
-

=

= - +
-

l l
dd

p
l
2

( )
,

*- l

 

где Q p d pi
l i

i

l

1
2 2 2

0

2

( ) = - -

=

-

Â , d d0
2

0
1= , d d di i i

2 1
1

2= + -l* , 

i l= 1.. , Q p a pi
k i

i

k

2
2 2 2

0

2

( ) = - -

=

-

Â , a a0
2

0
1= , a a ai i i

2 1
1

2= + -l* , 

i k= 1.. , a Qk
2

2
1= ( )*l , d Ql

2
1
1= ( )*l .

Для того, чтобы Q p Q p2 1( ) ( )-  делился на 
( )*p - l 2  необходимо и достаточно, чтобы 
a dk l

2 2 0- = , a dk l
1 1 0- =  

Продолжая рассуждения, получим, что

 

Q p Q p
p

Q p Q p
p

Q p Q

2 1 2
1

1
1

1

2
1

1
1

( ) ( )

( )

( ) ( )

( )

( ) (

* *

-
-

=
-

-
=

= -

-

- -

l lh h

h h pp
a d
p
k l)

( )*
+

-
-

h h

l

 

где Q p d pi
l i

i

l

1
0

h h h
h

( ) = - -

=

-

Â , d d0 0
1h h= - , d d di i i

h h hl= +-
-

1
1

* , 

i l= 1.. ,  Q p a pi
k i

i

k

2
0

h h h
h

( ) = - -

=

-

Â ,  a a0 0
1h h= - , 

a a ai i i
h h hl= +-

-
1

1
* ,  i k= 1.. ,  a Qk

h h l= -
2

1( )* , 

d Ql
h h l= -

1
1( )* .

Для того, чтобы Q p Q p2 1( ) ( )-  делился на 
( )*p - l h  необходимо и достаточно, чтобы 
a d a dk l k l

h h- = - =0 02 2,.., ,  a dk l
1 1 0- = .  Таким 

образом, получаем h  уравнений относительно 
неизвестных коэффициентов полинома Q p1( ) .

Для оставшихся некратных корней приме-
ним рассуждения из случая 1. В итоге, сфор-
мируем систему уравнений, решая которую 
можно найти неизвестные коэффициенты по-
линома Q p1( ) .

Замечание 1. Исходя из приведенного алго-
ритма, можно отметить, что если полиномы 

P p2( ) , P p1( )  и R p2( ) , G p2( )  не содержат кратных 
корней, то условие, сформулированное в теоре-
ме 2 является достаточным.

ЗАКЛЮЧЕНИЕ

В работе предложен метод построения пере-
даточной функции модального регулятора по 
передаточной функции замкнутой системы. 
Метод использует теорему Безу и схему Горне-
ра и отличается алгоритмической простотой.
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