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А. А. Э б е л ь (Челябинск, ЮУрГУ). О решении одной задачи смешан-
ного управления для систем леонтьевского типа.

Рассмотрим систему леонтьевского типа

Lẋ(t) =Mx(t) +Bu(t) + y(t). (1)

Пусть функции x(t), u(t), y(t) лежат в гильбертовых пространствах X, U и
Y соответственно. Будем рассматривать операторы M и L, причем L ∈ L(X,Y)
( L(X,Y) — множество линейных непрерывных операторов, действующих из про-
странства X в пространство Y ), kerL 6= {0} ; M ∈ Cl(X;Y) (замкнутый оператор
M : domM → Y с областью определения, плотным в X ); B ∈ L(U;Y) . Кроме того,
оператор M сильно (L, p)-радиален.

Введем в рассмотрение пространства состояния и управлений:

H1(X) = {x ∈ L2 ((0; τ);X) : ẋ ∈ L2 ((0; τ);X)} ;

U = Hp+1(Y) = {u ∈ L2 ((0; τ);Y) : u̇ ∈ L2 ((0; τ);Y)} , U
0 = Y.

Выделим в U0 компактное и выпуклое множество начальных допустимых упра-
влений U0ad , а также компактное и выпуклое множество Uad в пространстве U .

Рассмотрим задачу смешанного управления для систем леонтьевского типа (1) с
начальным условием Шоултера–Сидорова [1]
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α+ β + γ = 1, θ = 0, 1, . . . , p+ 1, p ∈ {0} ∪ N, t ∈ (0; τ), τ ∈ R+ = {τ ∈ R, τ > 0}.

О п р е д е л е н и е. Тройку (v(t), v0, x(v0, v(t))) ∈ Uad × U0ad × X назовем ре-
шением задачи смешанного управления (1)–(4), если

J(v(t), v0) = min
(u0,u)∈U0ad×Uad

J(u(t), u0),

где (v(t), v0, x(v0, v(t))) ∈ Uad × U0ad × X удовлетворяют соотношениям (1), (2).

Теорема. Пусть оператор M сильно (L, p)-радиален, p ∈ 0∪N. Тогда для лю-
бого y ∈ Hp+1(Y) существует единственное сильное решение (v(t), v0, x(v0, v(t))) ∈
Uad × U0ad × X для задачи смешанного управления (1) – (4) причем
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x(t) = XtPu0 +

∫ t
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