
Kλ(y0) = { ȳ ∈ Rm | ⟨∇hi(y
0), ȳ⟩ = 0 i ∈ I0,

⟨∇hi(y
0), ȳ⟩ = 0 i ∈ I⊕(y0), ⟨∇hi(y

0), ȳ⟩ ≤ 0 i ∈ I⊕(y0) },

где I⊕(y0) = { i ∈ I(y0) | λi > 0)}, I⊕(y0) = { i ∈ I(y0) | λi = 0) }.

Положим ID(y
0) = { i ∈ I(y0) | ⟨∇hi(y

0), ȳ⟩ = 0 ∀ȳ ∈
DC(y

0) }, I♯(y
0) = I(y0) \ ID(y

0).

Определение 1. Будем говорить, что в точке y0 ∈ C выпол-
нено условие критической регулярности, если rank{∇hi(y) i ∈
I0 ∪ ID(y

0)} = const в окрестности точки y0.

Следующая теорема обобщает аналогичные результаты [1, 2].

Теорема 1. Пусть в точке y0 ∈ C, являющейся решением задачи
(P ), выполнено условие критической регулярности. Тогда в данной
точке выполняется условие SSONC.

Отметим, что полученная теорема обобщает результаты [1, 2].
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Пусть f(t, x) - полудинамическая система, заданная в метриче-
ском пространстве X и пусть Φ - семейство всех ее движений. По-
лунепрерывную полудинамическую систему f(t, x) будем называть G-
системой, если она обладает следующим свойством: существует ω > 0
такое, что, если последовательность движений φn(t) ∈ Φ ограничена
на некотором отрезке [a−ω; b], то из нее можно выбрать подпоследова-
тельность, сходящуюся при каждом t ∈ [a; b] к некоторому движению
системы φ ∈ Φ.
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Дифференциальные уравнения и включения, функционально-
дифференциальные включения, эволюционные уравнения параболи-
ческого типа порождают G-системы в соответствующих метрических
пространствах.

Ниже используются следующие определения и обозначения: D(x) =
{y ∈ X | ∃xn → x, ∃φn(t), φn(0) = xn, ∃tn, такие что φn(tn) →
y при n → ∞}; для множества M ⊆ X обозначим D(M) =∪

x∈M D(x); множество M слабо полупритягивающее, если ∃δ > 0,
что для любого x ∈ S(M, δ) для любого движения φ(t), φ(0) = x,
найдется последовательность моментов времени tn → ∞, такая, что
ρ(φ(tn),M) → 0 при n → ∞; множество M равномерно притягиваю-
щее, если ∃δ > 0, что для любого ε > 0 ∃T = T (ϵ) > 0, такое что ∀t >
T и ∀x ∈ S(M, δ) выполняется β(f(x, t),M) < ε; множество M назы-
вается псевдоустойчивым, если ∀m ∈ M и x /∈ M ∃δ > 0, такое что
x /∈ f(S(m, δ), R+); A(M) = {x ∈ X | ∀φx, ρ(φx(t),M) → 0 при t →
∞}; Aω(M) = {x ∈ X | ∀φx, ∃tn → ∞, ρ(φx(tn),M) → 0 при n → ∞}.

Будем говорить, что подмножество M пространства X удовлетво-
ряет условию A, если существуют постоянные ε > 0, L > 0, a > ω,
такие, что для любого x ∈ S(M, ε), для любого движения φx(t), для
которого φx(−T ) ∈ S(M, ε) в некоторый момент T > a, выполняется
условие: ρ(φx(t),M) < L ∀t ∈ [−a; 0].

Следующие теоремы являются обобщением на G-системы хорошо
известных свойств динамических систем в локально компактных мет-
рических пространствах.

Теорема 1. Для того чтобы компактное множество M было
устойчивым, необходимо и достаточно, чтобы D(M) = M.

Теорема 2. Пусть f(t, x) - G-система, а M - полуинвариантное
слабо полупритягивающее и удовлетворяющее условию A компакт-
ное множество. Тогда множество D(M) - наименьшее компакт-
ное асимптотически устойчивое множество, содержащее M, при-
чем Aω(M) = A(D(M)) = Aω(D(M)).

Теорема 3. Если f(t, x) - G-система, а M - компактное множе-
ство из X, то следующие утверждения эквивалентны:

1) M - асимптотически устойчиво;
2) M - псевдоустойчиво и слабо полупритягивающее;
3) M - полуинвариантно и равномерно притягивающее.
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