
Получены достаточные условия существования обобщенного реше-
ния задачи (1)-(3) заданной структуры и предложены конструкции его
построения.

Представлены результаты моделирования обобщенного решения
для различных входных данных задачи — функции фитнеса f(·) и
начальной функции u0(·).
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НЕОБХОДИМЫЕ УСЛОВИЯ В СПЕЦИАЛЬНОЙ
ЗАДАЧЕ СКОРЕЙШЕГО ПРОХОЖДЕНИЯ ОБЛАСТИ

А.Н. Шахидзе, С. Очилов

Рассматривается формализованная задача оптимизации времени
прохождения области объектом, поведение которого зависит от вы-
бора параметра вида
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T (x(·)) =

1
∫

0

δ(x(t), u(t), ω)dt (1)

при условиях
ẋ = f(x(t), u(t), ω), t ∈ [0, 1] (2)

x(0) = x0, x0 /∈M(0) (3)

x(1) ∈M1 (4)

M1 ∩M(t) = ∅, t ∈ [0, 1] (5)

u(t) ∈ U, t ∈ [0, 1] (6)

ω ∈ W (7)

где x(t) ∈ Rn− функция состояния, u(t)− m-мерная кусочна непре-
рывная функция (управления) со значениями из компактного може-
ства U при t ∈ [0, 1] ω− элемент векторного пространства W размер-
ности k.
M1 =

{

x ∈ Rn : φj(x) ≤ 0, φj(x) ∈ C(2), j = 1, ..., s
}

-конечное
множество;
M(t) =

{

x ∈ Rn : φ0(x, t) ≤ 0, φ0(x, t) ∈ C(1)
}

многозначное отоб-
ражение отрезка [0, 1] в множества всевозможных подмножеств Rn;

δ(x, u, ω) =

{

1, если x ∈M(t)
0, если x /∈M(t)

Теорема 1. Пусть x0(·), u0(·), ω− соответственно оптималь-
ная траектория, оптимальное управление и оптимальный параметр
задачи (1)-(7).

Если выполнены условия:
а) согласованности [3];
б) в точках tq входа в множество M(t) и в точках tq+1, q =

1, 3, ..., 2m−1 выхода из множества M(t), оптимальная траектория
регулярна;

тогда существуют не все равные нулю числа λj ≥ 0, j = 1, ...., s
и функция ψ(τ), τ ∈ (tq, tq+1), q = 1, 3, ..., 2m−1, что имеют место
соотношения

1. ψ(τ)f(x0(τ), u0(τ), ω0) = min
ν∈U

ψ(τ)f(x(τ), ν, ω0)

2. ψ̇(τ) = −
∂f(x,u,ω)

∂x
ψ(τ)
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3. ψ(1) =
s
∑

j=1

λjφ
′

jx(x
0(1))

4.
ψ(tq + 0)− ψ(tq − 0) = −n(x0(·), tq)
ψ(tq+1 + 0)− ψ(tq+1 − 0) = n(x0(·), tq+1),

где n(x(·), tq), n(x(·), tq+1)− внешные нормалы к множеству
M(t).

5.
n
∑

i=1

τ
∫

0

ψi(τ)
∂f i(x(τ),u(τ),ω)

∂ωβ dt = 0, β = 1 . . . k.
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МОДАЛЬНОЕ УПРАВЛЕНИЕ И СТАБИЛИЗАЦИЯ
ОДНОЙ СИСТЕМОЙ С ЗАПАЗДЫВАНИЕМ

А.А. Якименко

Белорусский государственный технологический университет,

Сведлова 13а, 220006 Минск, Беларусь
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Введение. Рассматривается задача модального управления и стаби-
лизации для линейных стационарных динамических систем с запазды-
вающим аргументом второго порядка с двумя соизмеримыми запазды-
ваниями по состоянию. Показано, что при выполнении определенного
условия такая система эквивалентна системе с запаздывающим аргу-
ментом нейтрального типа второго порядка с одним запаздыванием по
состоянию. Такие системы подробно изучены автором в его диссерта-
ционной работе и полученные там результаты по модальному управ-
лению и стабилизации распространены на рассматриваемую систему.

1. Основная часть. Рассмотрим двумерную линейную стационар-
ную систему с запаздывающим аргументом с одним входом и двумя
соизмеримыми запаздываниями вида
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