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СТАБИЛИЗИРУЕМОСТЬ ДОПУСТИМОГО ПРОЦЕССА
НЕЛИНЕЙНОЙ УПРАВЛЯЕМОЙ СИСТЕМЫ

С.Н.Попова (Ижевск, Россия)

Рассмотрим нелинейную управляемую систему

ẋ = f(t, x, u), (t, x, u) ∈ R× Rn × Rm. (1)

Предполагаем, что функция f(t, x, u) непрерывна по переменной t и имеет непре-
рывные частные производные по переменным x и u на множестве (t, x, u)∈ [t0, +∞)×
× Rn × Rm.

Допустимым управлением в системе (1) называем произвольную кусочно непре-
рывную функцию u : [t0, +∞) → Rm. Допустимым решением называем продолжае-
мое на всю полуось [t0, +∞) решение x(·) системы (1), в которой выбрано допусти-
мое управление u(·). Допустимым процессом системы (1) называем пару

(
x(·), u(·)),

состоящую из допустимого управления u(·) и соответствующего ему допустимого ре-
шения x(·).

Определение. Допустимый процесс
(
x̂(·), û(·)) системы (1) называется равномер-

но экспоненциально стабилизируемым, если для каждого α > 0 найдутся такие δ > 0
и c > 0, что при всяких t1 > t0 и x0 ∈ Rn, ‖x0 − x̂(t1)‖ 6 δ, существует допустимое
управление u(·), удовлетворяющее оценке ‖u(t) − û(t)‖ 6 ce−α(t−t1), t > t1, и такое,
что решение x(·) системы (1) с выбранным u(·) и с начальным условием x(t1) = x0

определено на всей полуоси [t1, +∞) и удовлетворяет оценке ‖x(t)− x̂(t)‖ 6 ce−α(t−t1),
t > t1.

Теорема. Пусть (x̂(·), û(·)) — допустимый процесс системы (1), такой, что:

1) матрицы A(t)
.
=

∂f(t, x, u)

∂x

∣∣∣∣
(x̂(·),û(·))

и B(t)
.
=

∂f(t, x, u)

∂u

∣∣∣∣
(x̂(·),û(·))

кусочно непре-

рывны и ограничены на [t0, +∞);
2) линейная управляемая система ẏ = A(t)y + B(t)v равномерно вполне управля-

ема;
3) имеет место равенство f(t, x̂(t) + y, û(t) + v)− f(t, x̂(t), û(t)) = A(t)y + B(t)v +

+ϕ(t, y, v), причем ‖ϕ(t, y, v)‖ 6 ψ(t)

∥∥∥∥
(

y
v

)∥∥∥∥
m

, при всех (t, y, v) ∈ [t0, +∞)×Bn
h(0)×

× Bm
h (0), где λ[ψ] 6 0, m > 1.
Тогда процесс (x̂(·), û(·)) равномерно экспоненциально стабилизируем.
Работа выполнена в рамках программы Президиума РАН «Математическая теория

управления».

ОБ ОДНОЙ ЗАДАЧЕ УПРАВЛЕНИЯ ДЛЯ ЛИНЕЙНЫХ СИСТЕМ
НЕЙТРАЛЬНОГО ТИПА

В.Е.Хартовский (Гродно, Беларусь)

Объект исследования — линейная автономная дифференциальная система ней-
трального типа

ẋ(t) = Dẋ(t− h) + Ax(t) + A1x(t− h) + Bu(t) + B1u(t− h), t > 0, (1)




