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ДОСТАТОЧНЫЕ УСЛОВИЯ РАЗРЕШИМОСТИ 
ОДНОЙ ЗАДАЧИ УПРАВЛЯЕМОСТИ 

СИСТЕМ НЕЙТРАЛЬНОГО ТИПА

Пусть объект управления описывается системой уравнений

=  2  Л  (О х ( 1 -  /,,) +  2  С; (/) +В{1)и  (/).
1 = 0  1=1

/е г =  [0 .Л1. /, >пЛ„. д: ( 0  = о, /е [ - / 1„..0 ].
где х' = {хі.......... дг„}, «' =  {«„ . . .  , Ыг),} і ^ Т ,  множество
кусочно-непрерывны.ч функций (или любое другое плотное в [О, /,] мно
жество), О =  Ло < /і і  <  . . .  < т > 0 ,  Д (/). І =  О, т, С]{і), / =  1, /п, 
В ( 1) — матрицы с элементами из А, 10> соответствующих размерностей. 

Определение [1]. Систему (I) назовем управляемой в пространстве 
М = і ^ 1і—Ііт, іі]хН, НаК",  если наблюдение {х(1), 1\), х (1і)}
заметает аффинное подпространство плотное в М, когда и пробегает все 
множество и.

Аналогично дается определение управляемости в пространстве 
<|] (под наблюдением понимаем {х(0 , /е [ / і—Лт, М}). 

Управляемость в і г  н ігХ/?" стационарных систем с запаздыванием 
рассматривалась в работах (2—4]. Проверка результатов указанных ра
бот представляет определенные трудности. В данной статье получены 
параметрические условия управляемости стационарной системы ( 1) 
в пространствах М н М-

и
Рассмотрим функционал У (и) =  ^ ' х  (/,) +  |  Р' (О х (І) У/, где ^  е  Я.

/,-А^
И = = к = \ , т ) ,  р ( 0 е ^ г ( Л  —Лт. М- Потребуем,
чтобы абсолютно непрерывная л-вектор функция ф (0 . удовлетворяла
системе уравнений

* * Г 1
Ф' (О + '^'Р'{1 + Ні) А, 2 ^  Ф' ((+Н^) С̂  (^-ЬЛ;) -Ь/? (/) = 0,

( = 0  /  =  1 ^
—Л*+ь Л —Л*1, к = о, 1, ... , ш—1,

т т
Ф' (0 = 2  ф' (< + Л/) ((+к,) -  2^[Ф' (І + Лу) с, ((+Н,)] = 0

1 = 0  1 =  1 I-
с  учетом §

I,
У (и) =  [ ф' (/) В (/) и (/) Л. (3)

о

45

(2)

/е(0,/,-л„1, гр(1,) = ё.
: Н и (2) У (и) примет вид



Из теоремы Хана-Банаха и (3) следует, что объект (I) управляем в М 
тогда н только тогда, когда система

система (2), 
(/)В (0  =  О, ^ Т, (4)

имеет только тривиальное решение. ___
Пусть Аі (О =  Аі, / =  О, ш, С, (О =  Су, 1=1,  т, В (І) =  В.
Теорема. Для управляемости стационарной системы (1) в простран

ствах Л1 н —Лт. М достаточно, чтобы

1) гапк ХС + 2 С̂, в\ = п при всех ком-
I  (=0 /=1 }

плексных X;
2) гапк[Ат—'>-Ст, В] = п хотя бы при одном комплексном X.
Д о к а з а т е л ь с т в о .  В силу первого условия заключаем, что ре

шение системы (4) обладает свойством \|)(/)= 0 , пЛт (5]. Пока

жем, что Гр (/) =  о, / ( [ / , /|]. Уравнение ф '( / ) -Ь 2 'і’' —
<=0

— 2  'І’' ^ "Р” і — Нт-\\ дает (1 +  к„)А„ —
>=|

—'І’' (( + Ю  С„ = 0. Имеем гр' (0 А„, — гр' (0 =  О, гр' (/) В =  О, / е  [/.
І + к„ — к,п-\]. Выполнение условия 2) означает, что последним соотно
шениям не могут удовлетворять произвольные функции |б1, и, следова
тельно, \р ( /)~ 0 , І + к„ — Лт-і1. так как гр(/) =  0. Аналогично
устанавливаем, что гр(/) =  0, 1 ^ 1 1 +  к„ — Л т-ь 1 — 2Нт-\]. Через конеч
ное ЧИС.ЛО шагов получаем требуемый результат; гр(/) =  0, / е [ / ,  /і |.

Доказательство в случае пространства /іт, Л] не меняется, до
статочно лишь рассуждения, предшествующие теореме, провести с 8 = 0. 
Теорема доказана.

З а м е ч а н и е .  Можно показать, что второе условие теоремы 
является и необ.ходнмым для управляемости в І 2[й—кт, М и М. Для 
обоих пространств первое условие в общем случае необходимым не 
будет.
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