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Äëÿ ïðîèçâîëüíîé èãðîâîé çàäà÷è íàâåäåíèÿ íà ìíîæåñòâî ïðåäëîæåí ìåòîä
ïðåîáðàçîâàíèÿ ê çàäà÷å íàâåäåíèÿ ¾â ìîìåíò¿.

Êëþ÷åâûå ñëîâà: äèôôåðåíöèàëüíûå èãðû, ìåòîä ïðîãðàììíûõ èòåðàöèé.

Ïðè îáû÷íûõ â òåîðèè äèôôåðåíöèàëüíûõ èãð îãðàíè÷åíèÿõ èçó÷àåò-
ñÿ èãðîâàÿ çàäà÷à íàâåäåíèÿ íà ìíîæåñòâî M äëÿ ñèñòåìû

ẋ = f(x, u, v), u ∈ P, v ∈ Q (1)

íà ïðîìåæóòêå âðåìåíè [0, ϑ].
Èãðà ðàññìàòðèâàåòñÿ â êëàññå êîíòðñòðàòåãèÿ/ñòðàòåãèÿ [1]. Ïî òåî-

ðåìå îá àëüòåðíàòèâå Í.Í. Êðàñîâñêîãî è À.È. Ñóááîòèíà [1, òåîðåìà 82.2]
ðåøåíèå çàäà÷è íàâåäåíèÿ ïîëíîñòüþ îïðåäåëÿåòñÿ ìíîæåñòâîì óñïåøíîé
ðàçðåøèìîñòè (ìàêñèìàëüíûì u -ñòàáèëüíûì ìîñòîì) W. Â ñëó÷àå âû-
ïîëíåíèÿ óñëîâèÿ Àéçåêñà äîñòàòî÷íî ðàññìàòðèâàòü äèôôåðåíöèàëüíóþ
èãðó â êëàññå ïîçèöèîííûõ ñòðàòåãèé [1]. Ìåòîä ïðîãðàììíûõ èòåðàöèé,
ïðåäëîæåííûé À.Ã. ×åíöîâûì [2], ñâîäèò ðåøåíèå äèôôåðåíöèàëüíîé èã-
ðû ê ïîñëåäîâàòåëüíîñòè èãðîâûõ çàäà÷ óïðàâëåíèÿ: ñòðîèòñÿ ïîñëåäî-
âàòåëüíîñòü ìíîæåñòâ, ñõîäÿùàÿñÿ ê ìíîæåñòâó óñïåøíîé ðàçðåøèìîñòè
çàäà÷è íàâåäåíèÿ.

Ïóñòü M � ìíîæåñòâî óïðàâëÿåìîñòè ñ öåëåâûì ìíîæåñòâîì M∗ ,
{ϑ} × F äëÿ ñèñòåìû ẋ = g(x, ω) , ω ∈ Ω (Ω � êîìïàêò):

M = co{(t, x) ∈ [0, ϑ]× Rn : ∃x∗ ∈ F ∃ω(·) : x = ϕg(t, ϑ, x∗, ω(·))}.

Çäåñü ϕg(t, ϑ, x∗, ω(·)) äâèæåíèå ñèñòåìû ẋ = g(x, ω), ïðîõîäÿùåå ÷åðåç
ïîçèöèþ (ϑ, x∗), ïîðîæäåííîå óïðàâëåíèåì ω(·), Ω� êîìïàêò â êîíå÷-
íîìåðíîì àðèôìåòè÷åñêîì ïðîñòðàíñòâå.

Íà ïðîìåæóòêå [0, ϑ] ðàññìîòðèì êîíôëèêòíî óïðàâëÿåìóþ ñèñòåìó

ẋ = ν·f(x, u, v)+(1−ν)·g(t, ω), x ∈ Rn, (ν, u, ω) ∈ {0, 1}×P×Ω, v ∈ Q. (2)
1Ðàáîòà âûïîëíåíà ïðè ïîääåðæêå ÐÔÔÈ (ãðàíòû 06-01-00414, 07-01-96088).
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Â íîâîé ñèñòåìå (2) ïåðâûé èãðîê ðàñïîðÿæàåòñÿ óïðàâëåíèÿìè ν, u è
ω, à âòîðîé èãðîê, êàê è â ñèñòåìå (1), óïðàâëåíèåì v. Ðàññìîòðèì çà-
äà÷ó íàâåäåíèÿ äëÿ ñèñòåìû (2) íà ìíîæåñòâî M∗. Ïîñëåäîâàòåëüíîñòü,
ïîñòðîåííóþ ïî ìåòîäó ïðîãðàììíûõ èòåðàöèé äëÿ èñõîäíîé çàäà÷è, îáî-
çíà÷èì ÷åðåç {Wk}∞k=0, äëÿ ïðåîáðàçîâàííîé çàäà÷è � ÷åðåç {W ∗

k }∞k=0.
Ìíîæåñòâà óñïåøíîé ðàçðåøèìîñòè äëÿ èñõîäíîé è ïðåîáðàçîâàííîé çà-
äà÷ îáîçíà÷èì ÷åðåç W è W∗ ñîîòâåòñòâåííî. Ïîòîê çà âðåìÿ τ â ñèñòå-
ìå (1), ïîðîæäåííûé ôèêñèðîâàííûìè óïðàâëåíèÿìè u è v, îáîçíà÷èì
÷åðåç Fτ

u,v. Àíàëîãè÷íî ïîòîê â ñèñòåìå ẋ = g(x, ω), ïîðîæäåííûé óïðàâ-
ëåíèåì ω, îáîçíà÷èì ÷åðåç Gτ

ω.

Òåîðåìà 1. Ïóñòü äëÿ âñåõ u ∈ P, v ∈ Q, ω ∈ Ω è τ ′, τ ′′ > 0 ïîòî-
êè Fτ ′

u,v è Gτ ′′
ω êîììóòèðóþò: Fτ ′

u,v ◦ Gτ ′′
ω = Gτ ′′

ω ◦ Fτ ′
u,v, òîãäà Wk = W ∗

k

äëÿ âñåõ k ∈ N; W = W∗. Êðîìå òîãî, åñëè ñèñòåìà (1) óäîâëåòâîðÿ-
åò óñëîâèþ Àéçåêñà, òî è ñèñòåìà (2) òàêæå óäîâëåòâîðÿåò óñëîâèþ
Àéçåêñà.

Åñëè f(·, u, v) è g(·, ω) ÿâëÿþòñÿ ãëàäêèìè âåêòîðíûìè ïîëÿìè, òî
óñëîâèå êîììóòèðóåìîñòè ìîæåò áûòü çàïèñàíî ÷åðåç ñêîáêè Ëè âåêòîð-
íûõ ïîëåé [·, ·] : [f(·, u, v), g(·, ω)] = 0 ∀u ∈ P ∀ v ∈ Q ∀ω ∈ Ω.
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Transformation of di�erential guidance games with non�xed moment of
termination
The method of transformation of the guidance problem for the con�ict-controlled
system into the problem of guidance ¾into the moment¿ is suggested. The
transformation is realized by changing the dynamic function.
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