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Рассмотрим управляемую нелинейную систему, которая описывается следующими уравнениями:
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где 
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 – производительность труда и фондовооруженность в расчете на одного занятого в 
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 – м секторе; 
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 – доли секторов в распределении инвестиционных ресурсов; 
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 – доли секторов в распределении трудовых ресурсов;  
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 – заданные постоянные величины.

В работе [1] рассмотрена трехсекторная модель отрасли. Трехсекторная модель является динамической и описывается дифференциальными уравнениями. В данной работе использовано управление для распределения инвестиционных ресурсов, которое обеспечивает изменение переходных процессов, происходящих при смене одного варианта экономической политики другим.

Нелинейную управляемую систему (1)-(4) запишем в следующем виде
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где 
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 - вектор состояния размерности 
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EMBED Equation.3[image: image15.wmf])

(

t

u

u

=

 - вектор управления – 
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 - матрицы размерности 
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 - вектора размерности 
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 - заданные векторы.

Пусть задан функционал
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где  
[image: image23.wmf]R

Q

,

 - симметричные положительно определенные матрицы. 

Задача. Найти стабилизирующее управление 
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  такое, чтобы соответствующая ему допустимая пара 
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 удовлетворяла дифференциальному уравнению (5) с условиями (6) и доставляла минимальное значение функционалу (7).

В данной работе рассматривается задача оптимальной стабилизации, когда заданы граничные условия, т.е. необходимо привести управляемый объект из некоторого начального состояния  
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 в заданное желаемое состояние 
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. Предлагается новый подход построения стабилизирующего управления, основанного на принципе обратной связи с учетом ограничений на управления [2]. 
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