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3АддЧд 0 IIЕРЕхO.Щ IРЕслЕДrЕмOГ0 0БъЕктА В IIРЕДtисДlн}ф конЕЧнУЕ|

тOчку
В.Н.Лвгунов

В ряде работ рассматривается задеча преследования, в Koтopofi

убегаэшаfi объект, кроше ocнoвHofi эадачи - избеtать аахвате - вшlтуl-

ден одновре}iенно реrцать векоторце лополнхтельнце эадачи. Напричер,

" Il] преслелуеццit объект "rр"-rr"'" достичь "линии Iиани"; в [aJ
убегапщлй объект стареется как шоано rrеньще отклониться от оптиь
rrmbHol тDаектории перехода в sаданнуD точку и т.д.

в данноfi 8ашетке рассшатршвается эялача сходная с вадsчеitl пр}r-

веденноit в п. 4 работrr [r] .

3АДДЧА: преслелуеццir.. объект долЕен приfiти в любую эаданнJЕ точ-
ку А , иабеrав при этоr, эахвата ,/под аа:<ватом понишается совпадение
точек-объектов преследуемого и преследуэщего,/.

СФорчулtарованная аадаче с точки арения работш [ l ] ""rо игра пре-
следовавия с "точкоit tиави". 0днако классЕ-допустимцх двиrеншlt, д.ля

которшх рецается 8адача, отличаDтся от простых двихениit объектов,

рассшатриваеш!х " Ir] . А иrrенноrупо!iянутше классц доггусти}шх дви-
дениfI есть paBiroмepныe двиrения по траекториям ограниченноГt кривиа-
нш.

Сформулируем эядачу более точно. Предполэгаштся вшполненнцliи

следуюцие требования ,/испольа5rптся обоэначенця работш l"J t.
|/ Двплевпе объектов происходит в Д -мерном евклидовом прост-

-rLранстве Д r где

п>.3. /I/
2/ Игра происходит при наличиl,t полноlt информации /впрочем, не

испольауешоft полностьD преследуеш{м объектсм при формировануи свое-
го упIJавления,/. Поведение противника в будующем не предполагается
и эвестнl!ll.

З,/ Двиrение с -го объекта /при [= / пд.lеследуемого, при i=2
преследуюцего/ описывается дифФеренциальнцм вклDчением

ii,{t)ev,(FiftD,F;(0)=F! ,rt,@1-y,,t >,0 /z/
гр1.1 условии

0<V, <V2, t/3/
rде Fi (t) -радиjiс-вектоi, i -го объекта относительнс Heкoтopofi си-
стемц *сордо,"а, f2 в ЕО ; iiift) -иэмериLrая вектор-функц!iяrотох-
дествляемая с управлением d -го объекта; Ц (rt;(L)) -(П-t) -Iep-
нш:'t кр;lг ради}са р1 с центроri в н8чале координат 0 cncro* f2 ,1

ортогона"тьныit сiсоросги Trtt) ; вклочение в /2/ следует поницать
так: ,:сли начало вектора п-; (t) помесгить в @ , то конец его будет
llрr:irа.цлешать кругу Vi(Fi GD



3адаче о пеDеходе пDеследчеrrого объекта II5

Подробное описание двишения тuпа /2/ дано в [а] . Ле"ко видеть,
что i -it объект двидется по трвектории, кривиэн9 Koтopofi /в точ-
ках, где она существуе,r/ ограничена свер]ry числом Vi/y.e . Условие

/3/ ьп.оlне естествеЕно. Требоваяие ае /|/ носuт чt{с.то техническиf,
характер и при Hekoтopol, дополнительноli ограничении на Еачальнче
полоrения ft (0) объектов rroleт фть ослабленно. до неравенствап>2.
укааавного допол8ительного ограничения шц не вводиl, чтобц не ус-
лоанять иэлоtевця.

Iýсть далее вцполнено еще и такое требование:
4/ 0тношевие Vl

й, l где }vд предполагается некотороfi констан-
тоf, , достеточно велико.

Тогда trри вцполнении тробованиfi l/ - 4/ пресле.ryеццfi объект,
как будет сейчас покааано, в состоянии реilить сфорryлированнJrD вц-
ше аадачу. Рещение булет лиць наriечено, поскольку конструкции и

приемц реления анапогичнш приведеннн, " [а] /сu.п.4/.
Дя решения э8дачи достаточно долIнцll обраэоu распорядиться па-

раметроu oL и свободншш управленuеч t, преследуе!(ого объекта в со_
отЕоцениях /4.Э/, /4.4/ работш [а] Zr.". при построении стратегиит
h убегающего объекта,/. Легко вид€тьl что при достаточно шшош
d. и достаточво больцоDrш соадается следуDщее полоаение. Для
16ft'rt'+tJ точка F(f ) привадJIешит мно8еству Z(t,t')' , 8 для
tcft|t'tot0J еще и мноаеству Y(f ,t') ; теш сашцш дяt€гt',t'rt| rft)
в нуль не сбряпlаgтся, и, следоЕательно, пресле.ryешtfi и преследуюшft
объектш ве встречаются. Пptt этоr, на отреsке Гl'*0аrt'*?J r где

t- 0аt /4/

.4остаочно велико, управление преслелуецого объекта шо8ет бIть лDбшш

допустимц}it. Распорядишся этиl. управлениеrt следrDЕЕ,tш обраэоrr. lýlcTb

Qftl+ 0ац)- двуrдерная плоскость, проходящая в шоце,-tт{=l!+.0а череа
точку F(tl+ý*) , точку Д и содерrецlая BeкTooi..r(t'+g6) . Полоrиш

J = I 
wl rlеГtl+0а, l'+0а+у)l

" 
= 
l 0, te ft'+oа- +v, tt + t7, /5/

гдеуz0 n {, выбранш таки!, образом, чтобы двиIение точкчFl(t) для
первого полуинтэрвала временц g /5/ проход}tло по окруIности макси-
мальноft д;tя убегающего объекта кDивизнlt, а лля второго отреака вре_
мени R /5/ - по прямоft, проходящеft череs точку Д в cTopotry этоlr
точки, причеii описаннцft кусок трвектории долаен располагаться в пло-
скости 0(*'+Oot). Время У двиIения Jiбегающегол объекта по упошяЕу_
Tolt ДУГе Окруцвости не превосходит величинц ry , в сuау 4/

Wt
Mo*ilo сqитать}уi, достаточно большlк; ранее !iц согласились считать
параметр cl- дсстаточно rrалыш. Иэ скааанного и /4/ слелует, что мо8-
но считать выполненншм неравенетво
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?!tv,
0а* /6/W

Но тогда дви8ение убегающего объекта под воэдеГtствиеl,J построенноft
намй стратегии |l /См. I zf , ta.4/ /, котоI)ую дляё>Т , но меаьше-

го следуIощего крDlтического момента следует опр?делять вторыrr равен_
ством в /5/, по времени мошно булет разбить нс 2 типа. На промехут-
ках времёнчТ|rr.К= |r2,..., .,ьо""о . fr /см. /6/ ,/ преслелуеlщlt объект

двишется некоторшм допус,гимым обрБзом. На промеrсl,тках врешенпТ!r,

|1= lr2r...rоrr^оrtt преследуеl,с,Ifi объект- двишется по пряшоft к точке

Д. Упомянутые промешутки времени упорядочены ес,гественншм образом

T|,Ti,Ti,T:,...
flcнo, ,119 эа время, соответствующее TpoшeayтKyTJUTi
от преслелуемого объёкта до точки А в силу построенноfi нами страте-:гии {1 , сократится не меньще чеш на величину vr(Тr-*С) , глеТп -

длина проме8утка Ti U Т{ . Посrольку расстояния мецду соседниrrи

промеауткаши типа I| в /7/ Ооль,шеf С , "rp"n"""" }. , очевидво,

реш9ет эадачу, сфорlry4ированнуD в начале эашетки.

Поступила в редакциD 20. I I. 1969 г.
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