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в вл _ (-l-ab+ Vl + 2ab~b2 b-a + ay/l + 2ab - b2

соответственно, через М точку с координатами (-1;0), через Р точку с
координатами (1; 0), через R\ — расстояние между точками Р и Б , чере.1
/?2 ~ расстояние между точками М и А, через Е, Fточки С координатами

соответственно, через Д 3 — расстояние между точками М нЕ, через Я^
— расстояние между точками М и F.

Если начальная точка я 0 принадлежит части пространства, удовле-
творяющей фазовому ограничению, заключенной между окружностью с
центром в точке М радиуса из, окружностью с центром в точке М ра-
диуса Д4 и полуокружностью с центром в точке (3;0) радиуса 1 с отри-
цательной второй координатой, то для доказательства оптимальности [ 11
перехода объекта в начало координат строится сопряженная функции,
имеющая ненулевую сингулярную составляющую.
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В работе [1] изучалась проблема Брокетта, сформулированная в ра-
боте [2]: при каких условиях существует матрица U 6 Мт^ такая, что
система ..•.<•< • -̂

' ' ' ± = {A + BUC')z, х€№ (1)

асимптотически устойчива? С проблемой Брокетта тесно связана зада-
ча о построении модального управления: требуется для произвольного
заданного многочлена р(А) = А" + j \ . \ n ~ l + . . . + 7п, где 7t € К, по-
строить постояную матрицу U так, чтобы характеристический многочлен
х(А + BUC*;\) матрицы А + BUC* совпадал ср(А). Пусть матрицы
системы (1) имеют следующий вид: элементы первой наддиагонали мат-
рицы А не равны нулю, элементы выше первой надиагонали равны нулю;



первые р — 1 строк матрицы В и последние п-р строк матрицы С нуле-
вые ( р е {1,...,п}).

Пусть х(А; А) = An + oiAn~1 + . . . + а„. Построим по матрице Л мат-
рицу Si: вычеркнем из матрицы А последнюю строку и припишем сверлу
первую строку единичной матрицы. Далее, строим матрицу 5,+i по мат-
рице Si, Г = 1,.. ., п — 1: вычеркиваем из матрицы Si последнюю строку
И последний столбец и приписываем сверху и слева первую строку и пер-
вый столбец единичной матрицы. Построим матрицу S = SnSn-i-----Si.
Далее, пусть 3\ е М„,„— это первый единичный косой ряд; J* := Jf;

п
Jo :— I. Построим матрицу G •= J^ Qi-iJi-i', <*о '•— 1- Введем отобра-

жение vec, которое разворачивает матрицу по строкам в вектор-столбец.
Построим матрицу Р = [vecC*S~lJ0GSB,.. .,vecCS~lJn-\GSB] 6

Mmk,n- Пустьа = со1(а ь...,а„),7 = col(7i,-•-,7n)-
Теорема. Система (1) обладает модальным управлением -Ф»

rank-P = п. В этом случае матрица U, приводящая х(А + BUC*;X)
к наперед заданному многочлену р{\), находится из соотношения
w = Р{Р'Р)-] {а - т ) , гдеги = vec Г/*.

Следствие. Если rankP = n, то система (1) стабилизируема.
Работа выполнена при поддержке РФФИ (проект №03—01 —
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Пусть (frm(il), || • \\w) — нормированное пространство мер Радона на
Шт носитель которых содержится в11 е сотр(Ж г а), rpm(ii) его подмно-
жество, состоящее из вероятностных мер Радона, и при заданном проме-
жутке J c K через Mj обозначим метрическое пространство, состоящее
из измеримых отображений ц : J ->• rpm(il), с метрикой p{n,v)w,j ==

IIM-HU,J-
Рассмотрим систему управления

х = {fi(t),f(t,x,u)) = Jf{t,xtu)fx{t){du), (t.aOeRxH», (1)
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