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В работе рассматривается следующая двумерная задача оптимального управления :⎧⎪⎪⎨⎪⎪⎩
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Целью является определение поведения оптимальных траекторий данной задачи для лю-
бой начальной точки 𝑥0 ∈ R2. Применение принципа максимума Понтрягина для данной
задачи приводит к системе дифференциальных уравнений, которая сложна для интегри-
рования. В связи с этим для решения выбран следующий подход. Используя принцип мак-
симума Понтрягина и результаты [1], описываются оптимальные траектории для подобной
(1) задачи, где управление меняется в выпуклом многоугольнике, содержащем начало ко-
ординат во внутренности. Далее строится последовательность выпуклых многоугольников
Ω𝑛 , аппроксимирующих данный эллипс Ω. Рассматривается последовательность задач :⎧⎪⎨⎪⎩
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Вид траекторий для фиксированного 𝑛 уже нам известен. Далее, применяя теорему Фи-
липпова о непрерывной зависимости дифференциальных включений от правой части [2],
доказывается приближение оптимальных траекторий задач (2𝑛) к траекториям задачи
(1) с увеличением 𝑛. Ключевым моментом для успешного применения теоремы является
равномерная сходимость сопряженных функций из ПМП последовательности задач (2𝑛)
к сопряженной функции задачи (1) на компакте, что доказывается с применением урав-
нения Беллмана [1].
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