13. Теоремы 1, 2 о других видах многозначных отображений.
F-многозначное отображение, такое что F: I
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  Интегралом от многозначного отображения на отрезке I называется множество G  (G
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. Это мн-во значений интеграла по всем однозначным ветвям отображения

F(t) . 
Теорема 1: Пусть многозначное отображение F(t) измеримо и удовлетворяет условию: 
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, где k(t)- скалярная функция, интегрируемая по Лебегу на отрезке I и измерима, тогда  G  является не пустым, компактным множеством в пространстве 
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Теорема 2 : Пусть многозначное отображение F(t) измеримо и удовлетворяет условию: 
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, где k(t)- скалярная функция, интегрируемая по Лебегу на отрезке I и измерима, тогда опорная функция 
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14. Линейная задача быстродействия. Определение абс. непрерывной функции. Теорема Каратеодори. 

Рассматриваем динамический объект, поведение которого описывается системой (1) 
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- где  k(t) скалярная функция интегрируемая по Лебегу на отрезке I .Функция u(t)- называется допустимым управлением, если измерима и является однозначной ветвью (2) u(t)
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U(t) - ограничения на управления . В фазовом пространстве  
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задача быстродействия заключается в нахождении такого допустимого управления, которое осуществляет переход из множества 
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Рассмотрим систему линейных дифференциальных уравнений:  
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Определение: Функцию x(t) наз. абсолютно непрерывной на отр. I, если ее производная существует для почти всех t, принадлежащих I, интегрируемая по Лебегу производная 
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Если имеем измеримое  допустимое управление u(t), то решение системы (1) также можно определить с помощью формулы Коши, но в этом случае x(t) не будет непрерывно дифференцируема, а будет абсолютно непрерывной.

Теорема Каратеородори:  Если функция u(t) интегрируемая по Лебегу на отр. I, то для любого начального значения 
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существует и при том единое  абс. непрерывное решение задачи Коши, которая задается формулой Коши.

15. Множество достижи​мости  и его свойства.
Рассматриваем динамический объект, поведение которого описывается системой (1) 
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- где  k(t) скалярная функция интегрируемая по Лебегу на отрезке I .Функция u(t)- называется допустимым управлением, если измерима и является однозначной ветвью (2) u(t)
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U(t)- ограничения на управления . В фазовом пространстве  
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. Допустимое управление u(t) на отр.I осуществляете переход из начального мн-ва 
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, если существует решение уравнения (1), удовлетворяющее  граничным условиям  (4) 
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задача быстродействия заключается в нахождении такого допустимого управления, которое осуществляет переход из множества 
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Введем понятия мн-ва достижимости: 
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Рассмотрим свойства множества достижимости:

1) Используем формулу Коши:
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2) Множество достижимости является не пустым, компактным подмножеством пр-ва 
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Доказательство следует из формулы Коши и 1-ой теоремы для интеграла многозначных отображений.

3) Если начальное множество 
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также выпукло. Доказательство следует из формулы 
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 и теоремы о выпуклости интеграла от многозначного отображения.

4) Опорная функция множества достижимости имеет вид: 
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,  u(s)=U. Доказательство следует из формулы 
[image: image78.wmf]ò

+

=

-

-

t

t

A

s

t

A

t

t

ds

s

u

e

M

e

t

x

0

)

(

0

)

0

(

)

(

)

(

, свойств (3), (4) опорных функций , теоремы 2 и того факта, что 
[image: image79.wmf]*

*

)

(

A

e

A

e

a

=

a

.
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5) Мн-во достижимости: 
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Пример: Найти мн-во достижимости для управляемого объекта, описываемого уравнением:
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16. Общая задача управляемости.  Теорема об управляемости.

Рассмотрим вопрос: «Оптимален ли объект?»

Рассматриваем динамический объект, поведение которого описывается системой (1) 
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[image: image117.wmf]Î

U(t)- ограничения на управления . В фазовом пространстве  
[image: image118.wmf]n

E

заданы два не пустых множества
[image: image119.wmf]1

,

0

M

M



EMBED Equation.3[image: image120.wmf])

(

n

E

W

Î

. Допустимое управление u(t) на отр.I осуществляете переход из начального мн-ва 
[image: image121.wmf]0

M

 в конечное множество 
[image: image122.wmf]1

M

, если существует решение уравнения (1), удовлетворяющее  граничным условиям  (4) 
[image: image123.wmf](

)

0

0

M

t

x

Î

и 
[image: image124.wmf]1

)

1

(

M

t

x

Î

. Цель управления- перевод динамический объекта из 
[image: image125.wmf]0

M

в 
[image: image126.wmf]1

M

, а качество определяет функционал. Таким функционалом явл. время, следовательно

задача быстродействия заключается в нахождении такого допустимого управления, которое осуществляет переход из множества 
[image: image127.wmf]0

M

в 
[image: image128.wmf]1

M

за наименьшее время.
[image: image129.wmf]ò

®

-

=

=

t

t

t

t

dt

t

x

t

u

I

0

min

0

))

(

),

(

(

 (4).
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Док-во: Очевидно, объект управляем тогда и только тогда, когда множество достижимости и 
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Bocпользуемся еще одним св-ом опрных функий: если  
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В силу положительной опорной фун-ии относительно аргумента 
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Теорема док-на, т.к. левая часть неравенства и есть 
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