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Рассматривается линейная управляемая система дифферен-
циальных уравнений

х = A(t)x + B(t)u, (t, х, и) е К 1 + п + ш , (1)

с кусочно непрерывными коэффициентами., ограниченными на

R. Управление в системе (1) строится в виде и = U(t)x, где

U(t), t € R, — это (т х п)-матричная функция с ограничен-

ными кусочно непрерывными коэффициентами (такие управ-

ления U(t) будем называть допустимыми). Соответствующая

замкнутая система имеет вид -

x = (A(t)+B(t)U(t))x, . (2)

Две системы х = P(t)x и у = Q(t)y называются асимптоти-
чески эквивалентными, если существует преобразование Ляпу-
нова х = L(t)y, связывающее эти системы, где L(t) — матрица
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фяпунова, то есть кусочно гладкая функция, такая, что

Система (2) называется Х-приводимой [1], если для любого Л €

К существует допустимое управление U\(t), при котором систе-

Ми (2) асимптотически эквивалентна системе х = {A(t) + Х1)х.

Это определение связано с определением Л-преобразования

(см. [2, с. 249]), которое заключается в добавлении к матрице

A{t) возмущения XI. Спектр показателей Ляпунова возмущён-

ной системы сдвигается на А.

Теорема. Пусть система (1) равномерно вполне управля-

ема. Тогда система (2) Х-приводима.

Следствие 1. Пусть система (1) равномерно вполне управ-

ляема. Тогда для любого X найдется допустимое управление

U\(t), при котором показатели Ляпунова системы (2) удовле-

творяют равенствам Xj(A + BU\) = Xj(A) + А.

Если старший показатель линейной системы отрицателен,

то система асимптотически устойчива.

Следствие 2. Пусть система (1) равномерно вполне управ-

ляема. Тогда система (2) стабилизируема.

Работа выполнена при поддержке РФФИ, проект 06-01-00258.
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