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получим решение задачи (2), (3) при λ > 0 [1]:
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Применив для сингулярных интегралов квадратурные формулы [2], получим формулу при-
ближённого решения
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Погрешность приближенного решения определяется погрешностью применяемых квадратур-
ных формул.
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РАЦИОНАЛЬНАЯ ИНТЕРПОЛЯЦИЯ ФУНКЦИИ |x|α
ПО СИСТЕМЕ УЗЛОВ ЧЕБЫШЕВА–МАРКОВА ВТОРОГО РОДА

С ФИКСИРОВАННЫМ ЧИСЛОМ ПОЛЮСОВ
В. Ю. Медведева, Е. А. Ровба (Гродно, Беларусь)

Пусть u2n+1(x) — синус дробь Чебышева–Маркова

u2n+1(x) =
sinµ2n+1(x)√

1− x2
, (1)

где µ2n+1(x) = 2 arccos(x)+
∑2n

k=1 arccos
x+ ak
1 + akx

, a1, a2, ..., a2n — чисто мнимые числа либо нули,

k = 1, 2, ..., 2n, причём:
1) an+k = −ak, Imak > 0, k = 1, 2, ..., n;

2) a1 = ... = ar = 0, r = [α/2] + 1, n > r. (2)

Обозначим через xk, k = 0, 1, ..., 2n, нули функции u2n+1(x). Нетрудно показать, что

−1 < x2n < x2n−1 < ... < xn+1 < xn = 0 < xn−1 < ... < x1 < x0 < 1; (3)

x2n−k = −xk, k = 0, 1, ..., n;

µ2n+1 (xk) = π(k + 1), k = 0, 1, ..., 2n.

Теперь для функции |x|α, α > 0, построим интерполяционную рациональную функцию Лагран-
жа L2n (x, f):
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Получено интегральное представление остатка интерполирования этой функции.
Далее, пусть n > r, r = [α/2] + 1, n1 = n − r и q — произвольное целое число, 0 6 q 6 n1;

A2n,2q есть множество точек a = (a1, a2, ..., a2n), удовлетворяющих условиям (2) и таких, что
среди этих чисел a1, a2, ..., an имеется q различных отличных от нуля и кратность каждой точки
не больше [n1/(q + 1)]. Оставшиеся неопределёнными числа ak полагаем равными нулю.

Введём величину
ε2n,2q = inf

a∈A2n,2q

max
−1≤x≤1

||x|α − L2n (x, f)| . (5)

В этом случае справедлива следующая оценка сверху:

ε2n,2q ≤ C3(q, α) · sin πα
2
·
(
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, n > n0, (6)

где C3(q, α) — некоторая положительная константа, зависящая только от q и α.

ТОЧНЫЙ НАБЛЮДАТЕЛЬ ДЛЯ ДИФФЕРЕНЦИАЛЬНОЙ СИСТЕМЫ
ЗАПАЗДЫВАЮЩЕГО ТИПА С ОДНОМЕРНЫМ ВЫХОДОМ

А. В. Метельский (Минск, Беларусь)

Изучается система линейных автономных дифференциальных уравнений с соизмеримыми
запаздываниями

ẋ(t) =
m∑
i=0

Aix(t− ih), t > 0, x(t) = η(t), t ∈ [−mh, 0]. (1)

Здесь x = [x1, . . . , xn]′ — n-вектор-столбец решения системы (1) (n ≥ 2); 0 < h — число (за-
паздывание); Ai — постоянные n × n-матрицы (i = 0,m); η — кусочно непрерывная функция.
Штрих ′ обозначает операцию транспонирования.

Обозначим DiSjf(t) = f (i)(t − jh) (f(t) — функция; i, j ≥ 0 — целые числа), т. е. S —
оператор сдвига, D — оператор дифференцирования.

Доступен измерению одномерный выход системы (1)

y(t) = c′(S)x(t), t ≥ 0, c′(λ) = [c1(λ), . . . , cn(λ)], (2)

где ci(λ), i = 1, n, — полиномы степени не выше m: degci(λ) ≤ m.
Пусть A(λ) = A0 + A1λ + . . . + Amλ

m (λ ∈ C — множеству комплексных чисел), En —
единичная матрица n-го порядка. Считаем, что система (1)–(2) спектрально наблюдаема:

rank

[
pEn −A(e−ph)

c′(e−ph)

]
= n, p ∈ C.

Дифференциально-разностную систему, выход которой z(t) = [z1(t), ..., zn(t)] тождественен
решению системы (1)–(2), начиная с некоторого момента времени

x(t) = z(t), t ≥ t1, (3)

назовем точным наблюдателем. Строим его в виде (A(λ) = [aij(λ)])

ż1(t) = a11(S)z1(t) + ...+ a1n(S)zn(t) + ϕ1(S)zn+1(t) + b1zn+2(t),
..................................................................................................................
żn(t) = an1(S)z1(t) + ...+ ann(S)zn(t) + ϕn(S)zn+1(t) + bnzn+2(t),

żn+1(t) = c1(S)z1(t) + ...+ cn(S)zn(t) + ϕn+1(D,S)zn+1(t) + zn+2(t)− y(t),
żn+2(t) = p0zn+2(t) + f1(D,S)zn+3(t) + q̄1(S)zn+4(t),
żn+3(t) = zn+1(t− h) + f2(D,S)zn+3(t) + q̄2(S)zn+4(t),

żn+4(t) = zn+3(t) + a2(S)zn+4(t), t > t0 ≥ 0.

(4)




