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Доклад состоит из двух частей и посвящен вопросам оптимально-
го управления процессами, описываемые двумя классами системами
уравнений типа Россера [1–4].

Используя модификацию метода приращений, получены необходи-
мые условия оптимальности первого порядка и исследованы особые
случаи [5, 6].

1. В первой части доклада рассматривается задача о минимуме
функционала

S(u) =

x1−1∑
x=x0

φ1(x, z(t1, x)) +

t1−1∑
t=t0

φ2(t, y(t, x1)), (1)

при ограничениях

u(t) ∈ U ⊂ Rr, t = t0, t0 + 1, . . . , t1 − 1; x = x0, x0 + 1, . . . , x1 − 1, (2)

z(t+ 1, x) = A(t, x)z(t, x) +B(t, x)y(t, x) + f(t, x, u(t, x)),

t = t0, t0 + 1, . . . , t1 − 1; x = x0, x0 + 1, . . . , x1,

y(t, x+ 1) = C(t, x)z(t, x) +D(t, x)y(t, x) + g(t, x, u(t, x)),

t = t0, t0 + 1, . . . , t1; x = x0, x0 + 1, . . . , x1 − 1,

(3)

z(t0, x) = a(x), x = x0, x0 + 1, . . . , x1,

y(t, x0) = b(t), t = t0, t0 + 1, . . . , t1.
(4)

Здесь u(t, x) – r-мерная дискретная управляющая вектор-
функция, (z(t, x), y(t, x)) – (n+m)-мерный вектор состояния,
A(t, x), B(t, x), C(t, x), D(t, x) – заданные дискретные матричные
функции соответствующих размерностей, f(t, x, u), g(t, x, u), a(x), b(t)
заданные вектор-функции соответствующих размерностей, φ1(x, z),
φ2(t, y) – заданные скалярные функции, U – заданное непустое, огра-
ниченное и открытое множество.
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2. Вторая часть доклада посвящена, изучению задачи о минимуме
функционала

S(u) =

x1−1∑
x=x0

φ1(x, z(t1, x)) +

t1∫

t0

φ2(t, y(t, x1))dt, (5)

при ограничениях

u(t, x) ∈ U ⊂ Rr, t ∈ [t0, t1], x = x0, x0 + 1, . . . , x1 − 1, (6)

zt(t, x) = A(t, x)z(t, x) + B(t, x)y(t, x) + f(t, x, u(t, x)),

t ∈ [t0, t1], x = x0, x0 + 1, . . . , x1,

y(t, x+ 1) = C(t, x)z(t, x) +D(t, x)y(t, x) + g(t, x, u(t, x)),

t ∈ [t0, t1], x = x0, x0 + 1, . . . , x1 − 1,

(7)

z(t0, x) = a(x), x = x0, x0 + 1, . . . , x1,

y(t, x0) = b(t), t ∈ [t0, t1].
(8)

Здесь u(t, x) – r-мерный кусочно-непрерывный по t ∈ [t0, t1]
при всех x = x0, x0 + 1, . . . , x1 − 1 вектор управляющих воз-
действий, (z(t, x), y(t, x)) – (n + m)-мерный вектор состояния,
A(t, x), B(t, x), C(t, x), D(t, x), f(t, x, u), g(t, x, u), a(x), b(t) – задан-
ные матричные и вектор функции соответствующих размерностей,
φ1(x, z), φ2(t, y) – заданные достаточно гладкие скалярные функции,
U – заданное непустое, ограниченное и открытое множество.

Система (3) представляет собой систему Россера (см. напр. [1, 2]),
а система (7), является обобщением системы Россера (гибридная си-
стема типа Россера). Подобные системы были введены Т.Качзореком
(см. напр. [3, 4]).

В работе получены необходимые условия оптимальности первого и
второго порядков и исследованы особые (см. напр. [5, 6]) случаи.
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Рассматривается задача оптимального управления группой из q вза-
имосвязанных динамических объектов вида

ẋi = Ai(t)xi +
∑
j∈Ii

Aij(t)xj +Bi(t)ui, xi(t∗) = xi0, i ∈ I, (1)

где xi = xi(t) ∈ Rni — состояние i-ой системы группы в момент
времени t; ui = ui(t) ∈ Ui — значение ограниченного управления,
Ui = {u ∈ Rri : ui∗ ≤ u ≤ u∗i}; Aij(t) ∈ Rni×nj , Ai(t) = Aii(t) ∈ Rni×ni,
Bi(t) ∈ Rni×ri, t ∈ T = [t∗, t

∗], — кусочно-непрерывные матричные
функции, I = {1, 2, . . . , q}, Ii = I \ i.

Предполагается, что начальные состояния объектов (1) не извест-
ны, известно лишь, что они принадлежат заданному множеству Xi0 =
{xi ∈ Rni : di∗ ≤ xi ≤ d∗i}: xi(t∗) = xi0 ∈ Xi0. В процессе управления за
каждым объектом ведется наблюдение с помощью собственного изме-
рительного устройства вида

yi(s) = Ci(s)xi(s) + ξi(s), (2)

где Ci(t) ∈ Rqi×ni, t ∈ T , — непрерывная матричная функция; ξi(s), s ∈
Th, — ошибки измерения со значениями из ограниченного множества
Ξi = {ξ ∈ Rqi : ξi∗ ≤ ξ ≤ ξ∗i }. Измерения проводятся в дискретные
моменты времени s ∈ T̄h = {t∗ + h, t∗ + 2h, . . . , t∗}, h = (t∗ − t∗)/N ,
N ∈ N.

Целью управления является: 1) гарантированный перевод группы
на общее терминальное множество: x(t∗) ∈ X∗ = {x = (xk, k ∈ I) :∑

k∈I g∗ ≤ Hkxk ≤ g∗}, (Hk ∈ Rm×nk , g∗, g
∗ ∈ Rm); 2) максимизация

гарантированного значения общего терминального критерия качества
J(u) =

∑
k∈I

c′kxk(t
∗).

Исследуется случай, когда централизованное управление группой
объектов (1), при котором общий центр управления вырабатывает
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