
+ (x y2+4 z x−4 z)Dz

2 (x−1) ), g = (
xDy

x−1 −
y (3x−2)Dz

2 (x−1) );

1.8.4. ḡ = (e(2x)Dz , −Dy + 2 yDz , e
(2x)

Dy , Dx + yDy + 2 zDz ),
g = ((e(2x) − 1)Dy + 2 yDz );

1.8.5. ḡ = (Dz , −
(cos(x)−sin(x))Dy

cos(x)+sin(x) + 2 y (2x cos(x) sin(x)+2 cos(x)2−1−x)Dz

−1+2 cos(x)2 ,

Dy + 2 x yDz , Dx −
(cos(x)−sin(x)) yDy

cos(x)+sin(x) + 2 y2 (2x cos(x) sin(x)+2 cos(x)2−1−x)Dz

−1+2 cos(x)2 ),

g = (
2 sin(x)Dy

cos(x)+sin(x) +
2 (cos(x)+sin(x)+2 sin(x)x) yDz

cos(x)+sin(x) );

2.21.1. ḡ = (Dz , Dy , Dx , −xDy − yDz , xDx − zDz ),
g = (−xDy − yDz , xDx − zDz ).

Дифференцируемый путь на M называется геодезической, если его
касательное поле параллельно. Еще со времен возникновения рима-
новой геометрии известно, что геодезические риманова многообразия
локально минимизируют длину дифференцируемых путей. Вектор-
ное поле называется инфинитезимальной изометрией, или киллинго-
вым векторным полем (или также изометрическим движением), если
локальная 1-параметрическая группа локальных преобразований, по-
рожденная полем в окрестности каждой точки, состоит из локальных
изометрий.

Для каждой из указанных в теореме пар найдена групп Ли G, дей-
ствие группы Ли G на многообразии M , инвариантная невырожденная
метрика на M , полная алгебра изометрий метрики, тензоры кривиз-
ны и кручения, проверено, является ли пространство пространством
постоянной кривизны, является ли метрика конформно плоской, явля-
ется ли связность связностью без кручения, а также найдена система
ОДУ на геодезические относительно связности и ее решения — геоде-
зические.
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В работе [1] при изучении задач синтеза Н.Н. Моисеевым рассмот-
рена одна задача оптимального управления, описываемая системой
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обыкновенных дифференциальных уравнений. При этом в отличие от
других задач оптимального управления обыкновенными динамически-
ми системами критерий качества имел вид двойного интеграла.

В настоящей работе подобная задача изучается при наличии запаз-
дывания в фазовой траектории. Получены необходимые условия оп-
тимальности.

Рассмотрим задачу о минимуме функционала

S(u) =

t1∫

t0

t1∫

t0

F (t, s, x(t), x(t− τ(t)), x(s), x(s− h(s)))ds, (1)

при ограничениях

ẋ = f(t, x(t), x(t− τ(t)), u(t)), t ∈ [t0, t1] = T,

x(t) = φ(t), t ∈ Et0 = [t0 − τ(t0), t0],
(2)

u(t) ∈ U ⊂ Rr, t ∈ T. (3)

Здесь u(t) – r-мерный кусочно-непрерывный вектор управляю-
щих воздействий, U – заданное непустое и ограниченное множе-
ство, F (t, s, a1, a2, b1, b2) – заданная скалярная функция непрерывная
в T × T × Rn

× Rn
× Rn

× Rn вместе с частными производными по
(a1, a2, b1, b2), t0, t1, x0 заданы, τ(t) > 0 – заданная непрерывно диф-
ференцируемая скалярная функция, причем τ̇(t) < 1, f(t, x, y, u) –
заданная в T × Rn

× Rn
× Rr непрерывная вектор-функция вместе с

частными производными по x.
В рассматриваемой задаче получены различные необходимые усло-

вия оптимальности первого порядка, типа принципа максимума Понт-
рягина, линеаризованного условия максимума, а также при допол-
нительных предположениях исследованы случаи вырождения необхо-
димых условий оптимальности первого порядка (особые случаи (см.
напр. [2-4])).
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