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В докладе представляется обоснование метода усреднения для тер-
минальной задачи оптимального управления на временных шкалах
следующего вида:

{

x∆(t) = ε [f(t, x(t)) + A(x(t))φ(t, u(t))]

x(t0) = x0,
(1)

min J [u] = Φ (x(t1)) . (2)

Здесь T — временная шкала — непустое замкнутое подмножество из
R, t ∈ T — время, x ∈ R

n, x∆ — ∆-производная, ε > 0 — малый
параметр, f(t, x) — n-мерная вектор-функция, A(x) — n×m матрица,
φ(t, u) — m-мерная вектор-функция, Φ(·) : Rn

→ R, u(t) ∈ U — r-
мерный вектор управления, U ∈ comp (Rr), t0 < inf T.

Задаче (1)-(2) ставится в соответствие следующая усредненная за-
дача:

{

ξ∆ = ε
[

f̄ (ξ) + A (ξ) v
]

ξ(t0) = x0,
(3)

min J [v] = Φ (ξ(t1)) (4)

где

f̄(x) = lim
T→∞

T∈T

1

T

T
∫

t0

f(t, x)∆t, v ∈ V, V = lim
T→∞

T∈T

1

T

T
∫

t0

φ(t, U)∆t. (5)

Последний интеграл в (5) понимается как аналог интеграла Аумана на
временной шкале, а сходимость соответствующего предела в смысле
метрики Хаусдорфа.

Для задач (1)-(2) и (3)-(4) получено обоснование численно-асимпто-
тического алгоритма решения.
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Рассматривается некоторый класс задач о движении осесимметрич-
ного тела в сопротивляющейся среде. Обсуждается вопрос о соответ-
ствии вращения летящего осесимметричного объекта и вращения его
макета вокруг оси симметрии, когда макет установлен в аэродинамиче-
ской трубе на сферическом шарнире. Конструкция этого тела (объек-
та) такова, что в обоих случаях существует режим его стационарного
вращения вокруг оси симметрии (авторотации).

К этому классу задач относятся: задача 1 – о движении тела, нахо-
дящегося под действием постоянной силы тяги, направленной вдоль
оси динамической симметрии; задача 2 – о движении тела, находяще-
гося под действием силы тяги, направленной вдоль оси динамической
симметрии и обеспечивающей постоянство величины скорости центра
масс; задача 3 – о вращении макета тела, установленного в аэродина-
мической трубе на сферическом шарнире [1].

В перечисленных задачах малые колебания оси динамической сим-
метрии относительно ее положения на режиме авторотации описыва-
ются комплексным дифференциальным уравнением второго порядка
с постоянными комплексными коэффициентами.

В [2] в пространстве комбинаций коэффициентов этого уравнения
была построена область устойчивости оси симметрии на режиме авто-
ротации. Построенная область устойчивости не зависит от массовых и
геометрических характеристик тела и имеет одинаковый вид для дан-
ного класса задач. Это позволило для тел с одинаковыми характери-
стиками определить и сопоставить области изменения параметров (на-
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