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ЛИНЕЙНЫЕ УПРАВЛЯЕМЫЕ СИСТЕМЫ
С РАСПРЕДЕЛЁННЫМ ЗАПАЗДЫВАНИЕМ

И ПОЛИЭДРАЛЬНЫМ ОГРАНИЧЕНИЕМ

Г. Г. Исламов, А. Г. Исламов

Удмуртский госуниверситет, г. Ижевск, ggislamov@udm.net

В предположениях работы [1] рассматривается управляемая система

ẋ(t) =
∫ 0

−σ
dsA(t, s)xt(s) +B(t)u(t), t > 0,

где σ > 0, xt(s) = x(t + s), x(t) = v(t) при t ∈ [−σ, 0]. Предполагается, что значения
вектора управления u(t) принадлежат компакту Ω координатного пространства Rk.

Начальная функция v(t) называется допустимой, если найдётся такое управление
u = uv(t), при котором управляемая система имеет решение x(t), удовлетворяющее
полиэдральному ограничению∫ T

0
Φ(s)ẋ(s) + Ψx(0) ≥ β.

Обозначим A(t) = −A(t, 0),

K(t, s) =

{
−A(t, s− t), s ∈ [t− σ, t],
0, s /∈ [t− σ, t], ν(t) =

{
−

∫ 0
t−σ A(t, s− t)v̇(s) ds, t ∈ [0, σ],

0, t > σ.

В этих обозначениях управляемая система с распределённым запаздыванием запи-
шется в виде интегро–дифференциального уравнения

ẋ(t) + A(t)x(t) =
∫ t

0
K(t, s)ẋ(s) ds+B(t)u(t) + ν(t), t > 0

с полиэдральными ограничениями, которое рассмотрено в работе [2]. Применяя тео-
рему 1 указанной работы, получим описание множества всех дифференцируемых
начальных функций v(t), компенсируемых заданным допустимым управлением u(t).
Теорема 2 работы [2] показывает, что допустимые дифференцируемые начальные
функции v(t) можно компенсировать управлениями, удовлетворяющими некоторо-
му принципу максимума. Из этого принципа можно заключить, что при построении
компенсирующего управления uv(t) можно ограничиться лишь крайними точками
компакта Ω.
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