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Ðàññìîòðèì îáðàòíóþ çàäà÷ó äëÿ óðàâíåíèÿ àêóñòèêè â îáëàñòè Ω = ∆(Lx)× (0, Ly) ãäå
∆(Lx) = {(x, t) : x ∈ (0, Lx), t ∈ (x, 2Lx − x)}:

utt = uxx + uyy −
(ρx
ρ
ux +

ρy
ρ
uy

)
(x, y, t) ∈ ∆(Lx)(1)

ux(0, y, t) = g(y, t), y ∈ (0, Ly), t ∈ (0, 2Lx)(2)

u(x, y, x) = q(x, y), x ∈ (0, Lx), y ∈ (0, Ly),(3)

u(x, 0, t) = u(x, Ly, t) = 0. (x, t) ∈ ∆(Lx).(4)

Îáðàòíàÿ çàäà÷à ê çàäà÷å (1) � (4) çàêëþ÷àåòñÿ â îïðåäåëåíèè ôóíêöèè q(x, y) ïî äîïîë-
íèòåëüíîé èíôîðìàöèè

u(0, y, t) = f(y, t).(5)

Çàïèøåì îáðàòíóþ çàäà÷ó â îïåðàòîðíîì âèäå A(q) = f . Äëÿ ÷èñëåííîãî ðåøåíèÿ çàäà÷ó
A(q) = f ðàññìîòðèì çàäà÷ó ìèíèìèçàöèè öåëåâîãî ôóíêöèîíàëà

J(qn) = ∥Aqn − f∥2W 0
2
=

Ly∫
0

2Lx∫
0

[u(0, y, t; qn)− f(y, t)]2dydt.

Äëÿ ìèíèìèçàöèè ôóíêöèîíàëà ïðèìåíÿåì ìåòîä èòåðàöèè Ëàíäâåáåðà [1-2]. Âû÷èñëåíî
ãðàäèåíò ôóíêöèîíàëà. Ïîñòðîåí ïîñòàíîâêà ñîïðÿæåííîé çàäà÷è. Çàïèñàí àëãîðòèì ðå-
øåíèÿ îáðàòíîé çàäà÷è. Ïðèâåäåíî ÷èñëåííûå ðåçóëüòàòû ïðÿìîé è îáðàòíîé çàäà÷è äëÿ
óðàâíåíèÿ àêóñòèêè.
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