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Пусть движение динамической системы на отрезке [0, ϑ] описывается дифференциальным уравне-
нием

ẋ = f(t, x, u(t)), x(0) = x0, (1)

где x = x(t) ∈ Rn - состояние системы в момент времени t ∈ [0, ϑ]; x0 - начальное состояние системы;
u(t) ∈ Rm - входное воздействие на систему (управление, возмущение и т.д.) в момент времени t.
Входом системы (1) будем называть пару: начальное состояние и входное воздействие, т.е. элемент
w = (x0, u(·)) гильбертова пространства W = Rn × Lm

2 , где Lm
2 — пространство m-мерных функций,

интегрируемых по Лебегу с квадратом на отрезке [0, ϑ].
Предполагается, что система (1) доступна наблюдению и уравнение наблюдения имеет вид

y(t) = g(t, x(t), u(t)), (2)

где y(·) ∈ Lp
2 - выход системы.

Пусть F : W → Lp
2 — (вообще говоря, нелинейный) оператор ”вход-выход” системы (1), (2), т.е.

оператор, который каждому входу w = (x0, u(·)) ∈ W ставит в соответствие выход y(·) ∈ Lp
2 по правилу

(1), (2).
Обозначим через y∗(·) некоторый выход системы (идеально наблюдаемый сигнал), а через W∗ непу-

стое множество всех входов, совместимых с выходом y∗(·):

W∗ = {w ∈ W : F (w) = y∗(·)}.

Рассматривается задача восстановления элементов из множества W∗ по результатом измерения
выхода [1,2]. При этом предполагается, что в канале наблюдения присутствуют помехи и результатом
измерения выхода является функция yδ(·) ∈ Lp

2 такая, что

‖yδ(·)− y∗(·)‖Lp
2

6 δ,

где δ - ошибка измерения.
В докладе будут рассмотрены

• линейные системы: f(t, x, u) = A(t)x + B(t)u, g(t, x, u) = C(t)x + D(t)u;

• квазилинейные системы: f(t, x, u) = A(t)x + B(t)u + µf̃(t, x, u), g(t, x, u) = C(t)x + D(t)u +
µg̃(t, x, u), где µ - малый положительный параметр;

• нелинейные системы.

Для каждого из случаев получены достаточные условия сходимости и оценки погрешности метода
регуляризации А.Н.Тихонова [3] и метода невязки [4].
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