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Ôîðìàëüíûì àíàëîãîì ïîíÿòèÿ çàäà÷è óäîáíî ñ÷èòàòü ñîîòâåòñòâèå ìåæäó
ýëåìåíòàìè äâóõ ìíîæåñòâ, ò. å. òðîéêó P = (A,B,C), ãäå C ⊆ A×B. Ìíîæåñòâà
A, B è C òðàêòóþòñÿ êàê îáëàñòü äàííûõ, îáëàñòü èñêîìûõ è óñëîâèå çàäà÷è P .
Ïðè ýòîì âêëþ÷åíèå (a, b) ∈ C çàïèñûâàåòñÿ â âèäå P (a, b) è ðàñöåíèâàåòñÿ êàê
óñëîâèå, âûðàæàþùåå ñîîòâåòñòâèå èñêîìîãî b äàííîìó a. Ðåøåíèåì çàäà÷è P
äëÿ äàííîãî a ∈ A íàçûâàåòñÿ ëþáîå èñêîìîå b ∈ B, óäîâëåòâîðÿþùåå óñëîâèþ
P (a, b). Òàêîé ïîäõîä äàåò ïðîñòóþ è àäåêâàòíóþ ôîðìàëèçàöèþ íå òîëüêî îñíîâ-
íûõ êîìïîíåíòîâ çàäà÷ (óñëîâèå, äàííûå, èñêîìûå), íî è èõ îñíîâíûõ ñâîéñòâ è
êîíñòðóêöèé (ðàçðåøèìîñòü, îäíîçíà÷íàÿ ðàçðåøèìîñòü, îáðàòíàÿ çàäà÷à, êîì-
ïîçèöèÿ, îãðàíè÷åíèå çàäà÷è), ïîçâîëÿåò ôîðìàëèçîâàòü òîïîëîãè÷åñêèå çàäà÷è
è ñâÿçàííûå ñ íèìè ïîíÿòèÿ (óñòîé÷èâîñòü, êîððåêòíîñòü), à òàêæå ãîâîðèòü
î ïàðàìåòðèçàöèÿõ çàäà÷ è çàâèñèìîñòè ðåøåíèé îò ïàðàìåòðîâ (ñì. [1]).

Â êà÷åñòâå ïðèìåðà ðàññìîòðèì ñèíãóëÿðíî âîçìóùåííóþ ñèñòåìó îáûêíî-
âåííûõ äèôôåðåíöèàëüíûõ óðàâíåíèé, îïèñûâàþùóþ ïðîöåññ õèìè÷åñêîé êè-
íåòèêè è ãîðåíèÿ (ñì. [2]). Ïóñòü n,m ∈ N, 0 < ε0 ∈ R, X := Rm, Y � îá-
ëàñòü â Rn, T := R, E := {ε ∈ R : 0 6 ε 6 ε0}, F := C(X × Y × T × E, Rm),
G := C(X ×Y ×T ×E, Rn). Ðàññìîòðèì çàäà÷ó P ñ îáëàñòüþ äàííûõ F ×G×E,
îáëàñòüþ èñêîìûõ C1(T,X)× C1(T, Y ) è óñëîâèåì

P
(
(f, g, ε), (x, y)

)
⇔

{
ẋ(t) = f

(
x(t), y(t), t, ε

)
,

ε ẏ(t) = g
(
x(t), y(t), t, ε

) äëÿ âñåõ t ∈ T,

ãäå f ∈ F , g ∈ G, ε ∈ E, x ∈ C1(T,X), y ∈ C1(T, Y ). Îáðàòíàÿ ê P çàäà÷à P−1,
èìåþùàÿ ïàðû ôóíêöèé (x, y) â êà÷åñòâå äàííûõ, îêàçûâàåòñÿ íåïðàêòè÷íîé:
â ðîëè äàííûõ áîëåå àäåêâàòíû êîíå÷íûå íàáîðû çíà÷åíèé ôóíêöèé èëè èõ ïðî-
èçâîäíûõ, íåæåëè âñþäó îïðåäåëåííûå ôóíêöèè. Ñîîòâåòñòâóþùàÿ êîððåêòè-
ðîâêà îáðàòíîé çàäà÷è ðåàëèçóåòñÿ ïîñðåäñòâîì êîìïîçèöèè çàäà÷è P−1 è âñïî-
ìîãàòåëüíîé çàäà÷è Q ñ îáëàñòüþ äàííûõ (Rk)3, îáëàñòüþ èñêîìûõ C1(T,X) ×
C1(T, Y ) è óñëîâèåì

Q
(
(t, α, β), (x, y)

)
⇔ x(t1) = α1, . . . , x(tk) = αk, ẋ(t1) = β1, . . . , ẋ(tk) = βk,

ãäå t, α, β ∈ Rk, x ∈ C1(T,X), y ∈ C1(T, Y ). Â [1] ïðèâåäåíî óñëîâèå ðàçðåøèìîñòè
êîìïîçèöèîííîé çàäà÷è P−1 ◦Q äëÿ ÷àñòíîãî ñëó÷àÿ.
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