
может быть сведена к задаче линейного программирования, по реше-
нию которой восстанавливается субоптимальная начальная программа
для стратегии управления π0

1(x0).
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Пусть заданы конечные множества индексов J ⊂ N, S∗ ⊂ N, S ⊂
N, S∗ ∩ S = ∅, матрицы, вектора и числа:

W̄j ∈ Rn×n, d̄j ∈ Rn, r̄j ∈ R, gj ∈ Rn, j ∈ J, c ∈ Rn,

W0 ∈ Rn×n, d0 ∈ Rn, r0 ∈ R; qj ∈ Rn, ωj ∈ R, j ∈ S∗ ∪ S,
Dj ∈ Rp×p, Aj ∈ Rn×p, Bj ∈ Rmj×p, cj ∈ Rp, j ∈ J.

Определим следующие множества:

Y = {y = (yj, j ∈ J) :
∑
j∈J

gjyj = c, yj ≥ 0, j ∈ J},
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X = {x ∈ Rn : qTj x+ ωj = 0, j ∈ S∗, qTj x+ ωj ≤ 0, j ∈ S},
K(j) = {t ∈ Rp : Bjt ≤ 0}, j ∈ J,

и будем считать, что
1) множество Y непусто и ограничено;
2) множество X непусто;
3) выполняются следующие условия:

xTW0x ≥ 0, xTW̄jx ≥ 0, j ∈ J, ∀x ∈ Rn; tTDjt ≥ 0 ∀t ∈ K(j), j ∈ J.

Рассмотрим оптимизационную задачу:

min
x∈X

Ω0(x) + max
y∈Y

∑
j∈J

yj

(
Ωj(x)− min

t∈K(j)
Ψj(x, t)

) , (1)

где Ω0(x) :=
1

2
xTW0x+ dT0 x+ r0, Ωj(x) :=

1

2
xTW̄jx+ d̄Tj x+ r̄j, j ∈ J ;

Ψj(x, t) :=
1

2
tTDjt+ (cTj − xTAj)t, j ∈ J.

Здесь функции Ωj(x), j ∈ J ∪ {0}, выпуклы по x ∈ Rn, и функции
Ψj(x, t) j ∈ J, линейны по x ∈ Rnи, в общем случае, невыпуклы по
t ∈ K(j), j ∈ J.

Задачи вида (1) представляют интерес, поскольку возникают при
изучении дифференциальных свойств решений нелинейных парамет-
рических задач полубесконечного программирования [1–3].

Цель доклада:
• показать, что оптимизационная задача (1) эквивалентна задаче

полубесконечного программирования с некомпактными множествами
индексов

min
x, ρj ,j∈J, β

1

2
xTW0x+ dT0 x+ β,

1

2
xTWix+ dTi x+ ri −

∑
j∈J

y
(i)
j ρj ≤ β, i ∈ I; x ∈ X, (2)

ρj ≤
1

2
tTj Djtj + (cTj − xTAj)tj, ∀ tj ∈ K(j), j ∈ J,

где y(i) = (y
(i)
j , j ∈ J), i ∈ I, вершины многогранника Y , Wi :=∑

j∈J
y

(i)
j W̄j, di :=

∑
j∈J

y
(i)
j d̄j, ri :=

∑
j∈J

y
(i)
j r̄j, i ∈ I;
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• получить условия, гарантирующие существование оптимальных
решений задачи (2);
• сформулировать условия оптимальности для задачи (2).
Некомпактность множества индексов является существенным фак-

тором, который не позволяет применить имеющиеся в литературе ре-
зультаты [1, 2]. В связи с этим тема исследования является актуальной,
а полученные результаты — новыми, они могут быть использованы в
дальнейших исследованиях параметрических задач полубесконечного
программирования.
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Неголономные системы служат базовыми моделями многих совре-
менных технических устройств (мобильные роботы и пр.). Основные
результаты по исследованию динамики (в частности, устойчивости)
относятся к неголономным системам с однородными связями. В от-
личие от систем с однородными связями, установившиеся движения
неголономных систем в случае неоднородных связей могут быть как
изолированными, так и располагаться на многообразиях некоторых
размерностей. Это приводит к большому разнообразию возможных по-
становок задач устойчивости и стабилизации движений неголономных
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