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В работе излагается новое направление исследований систем упра-
вления с разветвляющимися структурами. Сформулированы постанов-
ки и предложены решения математических задач минимаксного управле-
ния и наблюдения для этих систем. Для линейных систем управления с
разветвлением структур получены множества всех функций терминаль-
ного управления и наблюдения.

Результаты работы могут быть использованы в САПР сложных

объектов с наличием компьютерных средств управления как состоянием

систем, так и изменением их структур.
На отрезке [T0, T1] с разбиением T0 = t0 < t1 < · · · < tN = T1 рассмо-

трим систему с переменной структурой (разветвлением структур) [1],
[2]:

dx(j)(t)
dt

= Aj(t, uj(t))x(j)(t) + f(j)(t), t ∈ [tj−1, tj), (1)

x(j)(tj−1) = Cjx(j−1)(tj−1) + Djv(j), j = 1, . . . ,N, (2)

где Aj(t, uj(t)), Cj и Dj — известные nj × nj , nj × nj−1 и nj × kj ма-
трицы, xT

(j)(t) = (x1j , . . . , xnjj) есть векторы состояния системы, uj(t)
— неизвестные одномерные функции, fT

(j)(t) = (f1j , . . . , fnjj) есть посто-
янно действующие возмущения, vT

(j) = (v1j , . . . , vkjj) есть неизвестные
векторы параметров в переключении структур, C1 = E1 есть (n1 × n1)-
матрица тождественного преобразования, D1 есть (n1 × k1)-нулевая ма-
трица. Здесь и далее T обозначает операцию транспонирования.

Введем обозначения:
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