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Рассматривается управляемая система на конечном промежутке вре-
мени, содержащая неопределенный постоянный (т.е. не меняющийся со
временем) параметр. Значение параметра, присутствующее в управля-
емой системе, описываемой векторным дифференциальным уравнени-
ем, неизвестно лицу, управляющему системой; известно лишь множе-
ство, содержащее значения параметра. Изучается задача о сближении
управляемой системы с целевым множеством в фазовом пространстве
в конечный момент времени [1–8].
Эту задачу можно рассматривать и как позиционную игровую зада-

чу [1, 2, 9], в которой второй игрок владеет выбором значения из мно-
жества, ограничивающего постоянный параметр. Решение задачи, полу-
чаемое в рамках позиционной формализации, выделяет нам в качестве
разрешающего множества исходных позиций множество позиционного
поглощения; в качестве разрешающей стратегии для всех исходных по-
зиций, входящих в множество разрешимости, можно использовать экс-
тремальную позиционную стратегию [1, 2]. Экстремальная стратегия
обеспечит и решение нашей исходной задачи о сближении, в которой
значение параметра постоянно вплоть до момента окончания игры. Та-
кой подход дает нам возможность не прибегать к процедуре иденти-
фикации параметра как к одному из основных этапов решения задачи.
Однако такой подход не дает полного решения первоначальной задачи
о сближении, так как множество позиционного поглощения у́же, вооб-
ще говоря, чем множество разрешимости первоначальной задачи. Стре-
мясь к полному решению задачи, мы не прибегаем к каким-либо редук-
циям задачи о сближении, а конструируем ее (приближенное) решение,
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используя ее специфику. При этом у нас неизбежно возникает необходи-
мость восстановления параметра в самом начале процесса управления
системой, точнее, на некотором малом начальном промежутке времени.
Не имея возможности из-за сложности задачи восстановить параметр
точно, восстанавливаем его приближенно. Таким образом, мы входим в
круг задач теории динамического обращения [10–12].
Задачи о сближении управляемых систем с неопределенным посто-

янным параметром часто встречаются в механике, экологии и экономи-
ке [13, 14]. Математической постановкой таких задач является следую-
щая [15].
На промежутке времени [t0, θ] рассматривается управляемая система

dx

dt
= f(t, x, u, α),

где t — время, x ∈ R
n — фазовый вектор системы, u ∈ P — век-

тор управляющих воздействий, P ∈ comp(Rp), α ∈ A — вектор-
параметр, A ∈ comp(Rq); здесь Rk — евклидово пространство размер-
ности k, comp(Rk) — пространство компактов в Rk с хаусдорфовой мет-
рикой d(·, ·).
Предполагается, что управляющему лицу в начальный момент t0

неизвестно значение параметра α, присутствующего в системе; известно
лишь ограничение A на параметр.
Требуется выбором управления u = u(t) ∈ P на [t0, θ] перевести

фазовый вектор x = x(t) из положения x(t0) = x(0) ∈ R
n на целевое

множество M ∈ comp(Rn) в конечный момент времени θ.
Процедура конструирования приближенного решения задачи о сбли-

жении включает в себя три основных этапа. На первом этапе осуществ-
ляется приближенное вычисление так называемого множества разре-
шимости задачи о сближении. Под этим множеством мы имеем в виду
множество всех тех исходных позиций управляемой системы, для кото-
рых при любом допустимом значении параметра существует допустимое
управление, приводящее движение системы на целевое множество. Вто-
рой этап ассоциируется нами с приближенной идентификацией значе-
ния параметра, присутствующего в управляемой системе, посредством
использования пробного управления на малом начальном промежутке
времени. На третьем этапе на основе информации о приближенно вы-
численном множестве разрешимости и значения параметра в системе
конструируется разрешающее управление.
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Рассмотрены конкретные примеры решения таких задач о сближении
для управляемых систем, содержащих неопределенный постоянный па-
раметр.
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