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Рассматривается многомерная управляемая линейная система: 
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представленная прямой суммой парциальных объектов управления: 
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управляемые для всех mk ,1 , а n
m Rfff  ),...,( col 1  ( kn

k Rf  ) − заданная вектор-
функция, с помощью которой могут моделироваться перекрестные связи между 
объектами управления (2) в составе системы (1) [1]. Вообще говоря, при значениях m и n 
порядка нескольких единиц решение задач моделирования и управления (тем более 
оптимального управления) для системы (1), как правило, представляет существенные 
затруднения [2]. 

Итак, для заданных граничных условий: 
0
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будем рассматривать задачу управления (1), (3) на заданном интервале ],[ 0 ftt . Эта задача 
является двухточечной граничной задачей, которая сводится в общем случае к решению 
оптимальной проблемы моментов в pL  при минимизации функционалов типа нормы в 
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 [3]. Очевидно, что моментные равенства здесь будут 
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где ),( ftФ  − переходная матрица системы (1), а вектор c  вычисляется так: 
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С помощью принципа максимума Н.Н. Красовского [3] сводится к последовательному 
решению следующих двух задач [4]: 
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где )(~ u  − оптимальное управление. В (4), (5) 1T
0 cl  и, соответственно, 
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Предполагается, что для граничных условий (3) выполняется условие 0|||| c . 
Соответственно, для граничных условий подсистем (2), задаваемых исходя из 

условий (3): 
0
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также можно рассматривать парциальные задачи оптимального управления для (2), (6) с 
функционалами типа нормы 

qLkk uJ ||)(||   и, стало быть, тогда можно сформулировать 

соответствующие парциальные проблемы моментов в pL , которые сводятся к решению 

следующих пар задач ( mk ,1 ) [4]: 
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где )(
ku  − оптимальное управление, ),( fk tФ  − переходные матрицы для объектов 

управления (2), а векторы kc  вычисляются по формулам: 
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0  fФxФxc , 0|||| kc ; если 0kc , то управление 

k -м объектом (2) не требуется, то есть 0)( ku  ],[ 0 ftt , поскольку в этом случае 
граничные условия для него удовлетворяются автоматически. Отметим также, что 

)()( T
00  kkkg gξ , 1T

0 kk cξ , и по определению (1) и (2): 

mkmkfkf tt })({ agid}),({ agid),(  gbФBФ  . 
В настоящем докладе рассматривается сведение проблемы моментов А0), Б0) (4), (5) 

к решению парциальных задач Аk), Бk) (7), (8) ( mk ,1 ) и, соответственно, возможность 
синтеза на их основе решения общей задачи оптимального управления для (1), (3). 
Показано, что только в следующих случаях, когда 2ν, p  ( 2, q ), 1ν, p  ( ,q ) и 

ν,p  ( 1, q ), решения задач (7), (8) суть парциальные компоненты решения для 
задачи (4), (5). В иных возможных вариантах постановок задач (4), (5), когда νp , 
решения задач (7), (8), как правило, можно рассматривать только как соответствующие 
приближения к решению задачи оптимального управления (1), (3) с соответствующим 
функционалом типа нормы в рамках принципа Сандерса [2]. Общие результаты решения 
рассматриваемой задаче изложены в [4]. 

Работа выполнена при поддержке РФФИ, проект № 13-08-97019 р_поволжье_а. 
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