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Àííîòàöèÿ

Äîêëàä ïîñâÿùåí îáçîðó òåëåîïåðàòîðíûõ ñèñòåì [1�3], îïèñàíèþ èõ ñòðóêòóðû è
ïðîáëåìàì, âîçíèêàþùèì ïðè âçàèìîäåéñòâèè òåëåîïåðàòîðíûõ ìîäóëåé. Â ïåðâîé
÷àñòè äîêëàäà ðå÷ü ïîéäåò îá èñòîðèè ðàçâèòèÿ ñèñòåì òåëåîïåðàòîðîâ [4] è áàçî-
âûõ ïîäõîäàõ ê ðåøåíèþ çàäà÷ î ñòàáèëèçàöèè âçàèìîäåéñòâèÿ ïîäñèñòåì [2, 5�7].
Èçíà÷àëüíûå ìåòîäû ñòàáèëèçàöèè âçàèìîäåéñòâèÿ òåëåîïåðàòîðíûõ ìîäóëåé îñíî-
âûâàëèñü íà ïðåäïîëîæåíèÿõ î ïàññèâíîñòè ïîäñèñòåì [2, 4, 7, 8], ïîñêîëüêó âçàè-
ìîäåéñòâèå êîíå÷íîãî ÷èñëà ïàññèâíûõ ñèñòåì, îáúåäèíÿåìûõ ïî ïðèíöèïó îòðèöà-
òåëüíîé îáðàòíîé ñâÿçè, îáðàçóåò óñòîé÷èâóþ ñèñòåìó. Îäíàêî, êàê áûëî ïîêàçàíî
ïîçæå, ñâîéñòâî ïàññèâíîñòè ÿâëÿåòñÿ äîñòàòî÷íî ñèëüíûì òðåáîâàíèåì [9�13], è äà-
ëåêî íå âñåãäà òåëåîïåðàòîðíûå ïîäñèñòåìû îáëàäàþò èì. Îòêàç îò äàííîãî óñëîâèÿ
ïðèâîäèò ê íåîáõîäèìîñòè ðàññìîòðåíèÿ áîëåå øèðîêîãî êëàññà ñèñòåì [14, 15], à
èìåííî äèññèïàòèâíûõ íåïëîñêèõ êîíè÷åñêèõ ñèñòåì [16,17]. Â ýòîé ÷àñòè äîêëàäà,
áóäåò ðàññêàçàíî î ïðè÷èíàõ ïåðåõîäà ê äèññèïàòèâíûì ñèñòåìàì ñ êâàäðàòè÷íîé
ôóíêöèåé ðàñõîäà ñèñòåìû (supply rate function) è î âîçìîæíîñòÿõ ñòàáèëèçàöèè âçà-
èìîäåéñòâèÿ òàêèõ ïîäñèñòåì. Áóäóò ïðîäåìîíñòðèðîâàíû ïðèìåðû íåïëîñêèõ êî-
íè÷åñêèõ ñèñòåì, à òàêæå ìåòîäû ïîñòðîåíèÿ êîíóñà äëÿ ñèñòåìû òåëåîïåðàòîðíîãî
ìîäóëÿ.
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