
контуру. Вычисление оценки (4) для фиксированной позиции (τ, yτ(·))
называется текущей задачей наблюдения по принципу размыкаемого
контура.

Пусть Yτ(·) — множество всех сигналов yτ(·), которые могут быть
записаны устройством (2) к моменту времени τ .

Определение 2. Функцию

α(τ, yτ(·)), yτ(·) ∈ Yτ(·), τ ∈ Th, (5)

будем называть позиционным решением задачи наблюдения (4) по
принципу размыкаемого контура, а ее построение — синтезом си-
стемы наблюдения с размыкаемым контуром.

Наблюдение линейных систем с помощью позиционного решения
(5) осуществляется по алгоритму, описанному в [1–2], доказаны рекур-
рентные уравнения и формула “разновесов” для стационарного объек-
та. Для иллюстрации метода рассмотрены динамические системы 4-го
и 8-го порядков с двухмерными сигналами измерительного устройства.
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Рассмотрим задачу оптимального быстродействия в начало коор-
динат с фазовым ограничением. Пусть поведение объекта описывается
линейной системой {

ẋ1 = −bx2 + d1u1 + d2u2,

ẋ2 = bx1 + d3u1 + d4u2,
(1)
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где x = (x1;x2) – двумерный вектор фазовых координат объекта,
u = (u1;u2) – вектор переменных управления. Допустимым на некото-
ром отрезке времени I = [t0; t1] считаем управление u, являющееся из-
меримой на отрезке I функцией аргумента t и принимающей для каж-
дого t ∈ I значение, удовлетворяющее ограничениям |u1| ≤ 1, |u2| ≤ 1.
Фазовое ограничение X зададим равенством

X = {x ∈ R2|x2 ≤ l, l > 0}. (2)

Для определенности будем считать, что на параметры задачи на-
ложен следующий ряд ограничений

b > 0, d1 < 0, d2 < 0, d3 < 0, d4 > 0, d1 − d2 < 0,

d2 − d1

b
>
d1d2 + d3d4√

d2
3 + d2

4

, l < 1
b

√
(d2 − d4)2 + (d2 − d1)2.

(3)

Для задачи (1)-(2) система необходимых условий оптимальности
сформулирована в [1]. Причем для траекторий, лежащих на границе
множества X и являющихся оптимальными, выдвинуто дополнитель-
ное требование регулярности [1]. Требование регулярности траекторий
не является сильным и вполне достаточно для практических приме-
нений. Однако это требование сужает область, из которой возможен
синтез оптимального быстродействия в рассматриваемой задаче.

Теорема 1. Для задачи оптимального быстродействия с фазо-
выми ограничениями существует множество начальных состояний,
удовлетворяющее следующим свойствам.

1) Для точек, принадлежащих этому множеству существует
более одного управления, переводящего точку в начало координат и
удовлетворяющего необходимым условиям оптимальности внутри
фазового ограничения.

2) Соответствующие траектории имеют участки движения по
границе фазового ограничения.

3) Существует нерегулярная траектория, удовлетворяющая до-
статочным условиям оптимальности [2], [3].

4) Существует нерегулярная траектория, удовлетворяющая
необходимым условиям оптимальности внутри фазового ограниче-
ния и не являющаяся оптимальной.

Д о к а з а т е л ь с т в о теоремы 1 носит конструктивный харак-
тер и представляет собой построение множества с перечисленными
свойствами для задачи (1)-(2) при выполнении ограничений (3).
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Введение. В работе формулируется и анализируется проблема
математической интерпретации данных, получаемых, как правило, из
экспериментов, которая выходит за рамки классической математики
и в большинстве случаев сводится к некорректно поставленным зада-
чам.

1. Постановка задачи. Исходными данными для решения задач
интерпретации являются результаты измерения или наблюдения за по-
ведением динамического объекта. Обычно они задаются в виде урав-
нений наблюдения

y = h(t, x, u). (1)
Задача интерпретации данных возникает, когда из (1) по y и u

невозможно найти x. Тогда используется математическая модель си-
стемы, описывающая протекающие в ней процессы

ẋ = f(t, x, u). (2)

В классической математике решение (2) находится для заданных на-
чальных или краевых условий, а в задачах интерпретации необходимо
решить (2) при условиях (1). Когда y содержит погрешность, такая
задача становится некорректно поставленной.
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