
 210

ОПТИМАЛЬНОЕ  ДЕЦЕНТРАЛИЗОВАННОЕ  НАБЛЮДЕНИЕ 
ДИНАМИЧЕСКИХ  СИСТЕМ 

О. В. Ридченко  

Рассмотрим группу из q динамических систем, поведение i-ой систе-
мы в которой на промежутке времени T=[t*, t*] описывается уравнением 
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Предполагается, что по каким-то причинам невозможно централизо-
ванное наблюдение группы, при котором единый центр вычисляет апо-
стериорное распределение начального состояния, соответствующее сиг-
налам измерения ),),(()( hi TtIityy ∈∈=⋅ . Каждая система в каждый мо-
мент hT∈τ  вычисляет апостериорное распределение, используя данные 
измерительного устройства и вычисления, проведенные в предыдущий 
момент h−τ  остальными системами. 
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Множество )(� τiX  называется i-ой аппроксимацией апостериорного 
распределения начального состояния )( *txi , соответствующим сигналам 

=∈∈=⋅ )(,),(()( ττ hii TtIityy  ,,{ * …ht +  }),τ  если оно состоит из тех и 
только тех векторов ,0ii Xx ∈  которые вместе с некоторыми возможными 

ошибками измерения ),(),( τξ hi Ttt ∈  способны породить сигнал )(⋅τiy . 
Пусть задана система направлений },,2,1{,)( mKkh k …=∈ , )(kh  � k-я 

строка матрицы ),( IiHH i ∈= . Текущими задачами оптимального на-
блюдения для i-ой системы назовем вычисление оценок  i-ой аппрокси-
мации по заданной системе направлений H: 
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Опишем алгоритм децентрализованного наблюдения. До начала про-
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рые передаются всем системам и используются на следующей итерации. 
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Для обеспечения неравенста ,,)( Iihse
i ∈<τ  задачи (3) в момент hT∈τ  

решим двойственными методами [1, 2], взяв в качестве начальных опор 
оптимальные опоры соответствующих задач, решенных для предыдуще-
го момента h−τ . В момент *t  в качестве начальных опор при решении 
задач наблюдения (3) возьмем пустые опоры.  
В [1, 2] показано, что задачи, сформированные для момента τ , незна-

чительно отличаются от задач, решенных для момента h−τ , и поэтому 
достаточно небольшого количества итераций для проведения коррекций 
оптимальных опор. Каждая итерация сопровождается интегрированием 
прямой или сопряженной системы на небольших промежутках времени, 
поэтому описанный метод позволяет децентрализованно наблюдать в ре-
альном времени за группой систем достаточно высокого порядка.  
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СПОСОБЫ  ЗАЩИТЫ  ПРОГРАММНОГО  ОБЕСПЕЧЕНИЯ  
НА  ОСНОВЕ  СОВРЕМЕННЫХ  АЛГОРИТМОВ  ОБФУСКАЦИИ  

А. Н. Титович 

ВВЕДЕНИЕ 

Развитие средств разработки программного обеспечения сопро-
вождается двумя параллельными процессами: появлением новых ме-
ханизмов взлома и созданием новых способов защиты от существующих 
и будущих средств взлома. Этот процесс чем-то напоминает холодную 
войну, которую непонятно кто и как должен останавливать. С началом 
использования платформы Java, а затем и платформы .NET также воз-
никла проблема защиты написанных для этих платформ приложений, за-
ключавшаяся в том, что технические особенности Java  и .NET (в частно-
сти, сам механизм запуска приложений в виртуальной среде) допускают 
легкую и эффективную декомпиляцию, результатом которой является 
код, практически идентичный исходному. Обфускация позволяет обойти 
этот недостаток. 
Обфускация (от англ. to obfuscate � запутывать, маскировать) � про-

цесс запутывания кода программы с целью затруднить возможность его 


