
Тематика проведенных лекций 

№ Дата Рассмотренные вопросы 
Учебно-методи-
ческие матери-

алы 

1 10.02.26 Понятие управляемой системы (УС). Математическое описание УС. 
Простейшая классификация УС.  

Модель Мальтуса. Задача об оптимизации переходного процесса. 

− Лекция 1 

− Простейшие за-
дачи управления 
динамикой по-
пуляции 

2 17.02.26 Задача о минимизации времени на восстановление удаленной био-
массы путем дискретных (импульсных) изъятий 

Задания для самостоятельной работы.  

Докажите следующие утверждения: 

 

 

 

Презентация 

3 24.02.26 Исследование на устойчивость положений равновесия нелинейной ди-
намической системы с помощью теоремы Ляпунова (исследование со-
ответствующей линеаризованной системы в окрестности положения 
равновесия). 

Простейшие задачи управления динамикой сообщества «хищник-
жертва». 

− Модель Лотки-
Вольтерры 

− Теорема Ляпу-
нова 

− Построение фа-
зовых портретов 
ЛДС 

4 03.03.26 Граничное управление упругими колебаниями (струны) в условиях пер-
вой краевой задачи для одномерного волнового уравнения. 

Задания для самостоятельной работы.  

1. Докажите следующее утверждение: если непрерывная функция (x) 

нечетна и 2l-периодична, то ( ) 0.
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2. Постройте решение 1-й краевой задачи для волнового уравнения с 
финитными условиями: 

 

https://math-it.petrsu.ru/users/semenova/Theory_Uprav/Lections/TU_Lection_1.pdf
https://math-it.petrsu.ru/users/semenova/Theory_Uprav/Praktika/Audit_Tasks/2025_26/TU_Praktika_1.pdf
https://math-it.petrsu.ru/users/semenova/Theory_Uprav/Praktika/Audit_Tasks/2025_26/TU_Praktika_1.pdf
https://math-it.petrsu.ru/users/semenova/Theory_Uprav/Praktika/Audit_Tasks/2025_26/TU_Praktika_1.pdf
https://math-it.petrsu.ru/users/semenova/Theory_Uprav/Praktika/Audit_Tasks/2025_26/TU_Praktika_1.pdf
https://math-it.petrsu.ru/users/semenova/MathECO/Prezentation/Biomassa.ppsx
https://math-it.petrsu.ru/users/semenova/MathECO/Lections/Lotka_Volterra.pdf
https://math-it.petrsu.ru/users/semenova/MathECO/Lections/Lotka_Volterra.pdf
https://math-it.petrsu.ru/users/semenova/Theory_Uprav/Lections/Sprav_INFO/Tema_Stability_PR-DS.pdf
https://math-it.petrsu.ru/users/semenova/Theory_Uprav/Lections/Sprav_INFO/Tema_Stability_PR-DS.pdf
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(2) – финитные условия, (3) – граничные условия 1-го рода. Предполага-
ется, что выполнены условия согласования финитных и граничных усло-
вий: 
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5 10.03.26 Управляемость нестационарных линейных систем вида 

( ) ( ) ( ) ( ) ( ) ( ).X t A t X t B t u t F t= + +  

Понятия допустимого управления, управляемой пары точек и полной 
управляемости системы на промежутке времени [0, T].  Критерии управ-
ляемости пары точек и полной управляемости. 

 

6 17.03.26 Достаточное условие полной управляемости нестационарной линейной 
системы. Критерий Калмана полной управляемости стационарной ли-
нейной системы. Уточненный критерий Калмана. 

 

 

 


