
( 'екция "Аналитические и численные методы исследования в математике"
11одсекция 1. "Дифференциальные уравнения и численные методы"

Для построения оптимального программного управления исполь­
зуется задача минимизации интенсивности управления:

р  ->  min , x - A x  + bu,  х(0) = х0 , х(в)  = 0 , |w(/)| , (2)

которая с помощью замены <g(t) = u(t)/  р ,  £0 = \!  р  сводится к линей­
ной задаче терминального управления

£0 —> шах , х =  Ах + Ьи , х(0) = х0, х{в)  = 0 , |£(г)| <1, £0 > 0.

Используя задачу минимизации интенсивности управления было 
построено оптимальное программное управление для гашения колеба­
ний в двухмассовой колебательной системе.
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Наличие временных симметрий у решений дифференциального 
уравнения облегчает качественное исследование этой системы. В на­
стоящем сообщении дается ответ на вопрос, когда у дифференциально­
го уравнения существуют четные решения.

Рассмотрим уравнение «-го порядка, разрешенное относительно 
старшей производной

У и)= / ( / ,т ,/ , . . . ,У " - 1)). CD
Теорема 1. Пусть функция f ( t , x i . x 2, . . . ,xn) такова; что 

f ( t ,X \ ,x 1,... ,xn) s ( r X)nf { —t , x ,, - х 2 ( -  1)л+1 хп)• Тогда те решения 

y(t) дифференциального уравнения (1), для которых у 2А)(0) = 0
/

, являются четными.
п
2_

Теорема 2. Пусть существует функция g  -  g { t , x x,. . ,xn_l ) непре­
рывно дифференцируемая и такая, что

f ( t , х, , х2 х„_,,g)  -  (-1)" f { - t , х ,,■-х 2,...,(-1)" x„.j, ( -  1)л+1 g)  = 0,

~  + ~ х 2  + ^Г ~ Х3 + -  + ~ - g - f ( t , x x,...,x„_,,g) =  0 ’ 
ct dr, дх2 дхп_, дх„
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Тогда решения уравнения (1), для которых

[/(0, х,, х2, х„) -  (~ I У  ДО, х,, -х 2,..., ( -  1Г 1 х„)]

являются четными.
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Рассмотрена линейная задача оптимального управления дискрет­
ной системы

rankH = т; с , b , g , / ,  d*, d„ -  заданные векторы соответствую­
щих размеров.

Понятия допустимого, оптимального, субоптимального управле­
ний, начального состояния и соответствующих им траекторий вводятся 
стандартно.

Совокупность { j on,Ton} из опорных индексов Jon= { j l ,...,jk } c  

с  J  = {i,2,...,h} и опорных моментов Топ , t i ) ,  Tonc z T ,  
I = m + r - к , назовём опорой, если невырождена матрица

J(x0, и) = c'x{t*) -»  m ax , 
x(t +1) = Ax(t) + buff) , 

x(0) = x0 e  X  = jx e  R",Gx = f , d .  < x < </*}, 

Hx{t')=g, |u(/)| < 1, f e r  = |),l,...,f*-l}.
(1)

Здесь x ( t ) e R n, u { t ) e R ,  t e T ;  A e R nxn; G e R rxn

Получена формула приращения критерия качества
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