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Рассмотрим линейную систему управления, описываемую системой дифференциаль-
ных уравнений с запаздыванием
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где 𝐴𝑚(𝑡) — 𝑛×𝑛 матрица с элементами, которые являются функциями из 𝐶1(R), 𝐵𝑚(𝑡) —
𝑛× 𝑛 матрицa с элементами, которые являются функциями из 𝐶(R), 𝜏 > 0 — постоянное
запаздывание и 𝑢(𝑡) — вектор-функция управления.

Предыстория системы определяется начальным условием:

𝑦(𝑡) = 𝜙(𝑡), 𝑡 ∈ [−𝑀𝜏, 0],
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⎞⎟⎠ заданная вектор-функция.

В работе [1] Н. Н. Красовский сформулировал и изучил задачу об успокоении системы с
последействием, описываемой дифференциально-разностным уравнением запаздывающе-
го типа. Он свел эту задачу к краевой задаче для системы дифференциально-разностных
уравнений с отклоняющимся аргументом в младших членах. А. Л. Скубачевский в работе
[2] обобщил задачу Н. Н. Красовского на случай уравнения с запаздыванием нейтрально-
го типа. В статье [3] рассматривается многомерная модель с постоянными матричными
коэффициентами и несколькими запаздываниями.

Мы рассматриваем проблему приведения системы управления с последействием, опи-
сываемую системой дифференциально-разностных уравнений нейтрального типа, в поло-
жение равновесия, устанавливаем связь между вариационной задачей для нелокальных
функционалов, описывающих многомерную систему управления с запаздываниями, и со-
ответствующей краевой задачей для систем дифференциально-разностных уравнений и
доказываем существование и единственность обобщенного решения данной краевой зада-
чи.
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