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Рассматривается управляемая динамическая система с производной дробного
порядка и заданным начальным условием

[Dγ
∗x](t) = f(t, x) +Bu(t), t ∈ T, x(σ) = x0, γ ∈ (0, 1). (1)

Здесь x(t) ∈ Rn, T = [σ, θ], θ < +∞, B — постоянная матрица размера n × m,
внешнее воздейсвтвие (помеха) u(t) ∈ P ⊂ Rm, t ∈ T , (P — выпуклое ограничен-
ное и замкнутое множество), функция f : T × Rn → Rn удовлетворяет условию
Липшица по второй переменной. Также для функции x : T → Rn и произвольно-

го действительного γ ∈ (0, 1) выражение [Dγ
∗x](t) =

1

Γ(1− γ)

d

dt

∫ t

σ

x(s)− x(σ)

(t− s)γ
ds

обозначает дробную производную Капуто [1]. Задача состоит в следующем, тра-
ектория x(·) системы (1) и помеха u(·) изначально не заданы, и информация о
положении системы поступает синхронно с ее функционированием в дискретные
достаточно частые моменты времени τi ∈ T в виде измерений ξhi , таких, что
∥x(τi)− ξhi ∥Rn ⩽ h, где h ∈ (0, 1) — заданная погрешность, необходимо построить
адаптивный устойчивый к информационным помехам и погрешностям вычисле-
ний алгоритм приближенного нахождения помехи u(·), работающий в режиме
онлайн. Найденная в результате работы алгоритма аппроксимация vh(·) должна
сходится к u(·) поточечно на T .

При решении задачи мы следуем методике динамического обращения [2], со-
четающей в себе комбинацию метода экстремального прицеливания Н.Н. Кра-
совского и метода регуляризации. В данном случае используется метод регу-
ляризации А.Н. Тихонова со стабилизатором специального вида, включающим
классическую вариацию, см. например, [3].

Исследование выполнено за счет гранта Российского научного фонда
№21–71–10070, https://rscf.ru/project/21-71-10070/.
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