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       Розглянемо систему 
𝑑𝑥

𝑑𝑡
= 𝐿𝑥(𝑡) + 𝑀𝑦(𝑡) + 𝑁𝑦(𝑡 − 𝜀∆) + 𝐴𝑢(𝑡), 

𝜀
𝑑𝑦

𝑑𝑡
= 𝐵𝑦(𝑡) + 𝐶𝑦(𝑡 − 𝜀∆) + 𝐷𝑥(𝑡),                       (1) 

де 𝜀 – малий додатний параметр, 𝑥 ∈ ℝ𝑛, y ∈ ℝ𝑚, u ∈ ℝ𝑟 , всі корені 

характеристичного рівняння det(𝐵 + 𝐶𝑒𝑥𝑝(−𝜆Δ) − 𝜆𝐸) = 0 лежать у 

півплощині 𝑅𝑒 𝜆 < 0. Керування  𝑢(𝑡) повинно бути вибране так, щоб 

забезпечити асимптотичну стійкість розв’язків системи (1) і 

мінімізувати функціонал 

𝐽(𝑢) = ∫ (𝑥 ′(𝑡)𝑄𝑥(𝑡) + 𝑢′(𝑡)𝐹𝑢(𝑡))𝑑𝑡,
∞

0
                        (2) 

де 𝑄 та 𝐹 – додатно визначені симетричні матриці, 𝑥(𝑡) – розв’язок 

системи (1), в якій 𝑦𝑡 = 𝑝(𝜀)𝑥(𝑡). Тут 𝑦𝑡  – елемент простору ℂ[−𝜀Δ, 0], 
заданий функцією 𝑦𝑡(𝜃) = 𝑦(𝑡 + 𝜃), −𝜀Δ ≤ θ ≤ 0.   
       Нехай система 

𝑑𝑥

𝑑𝑡
= 𝐿𝑥 − (𝑀 + 𝑁)(𝐵 + 𝐶)−1𝐷𝑥 + 𝐴𝑢 

цілком керована. Тоді існує розв’язок задачі (1), (2), причому 𝑢(𝑡) =
𝑔(𝜀)𝑥(𝑡), причому функції 𝑔(𝜀) та 𝑝(𝜀) можна шукати у вигляді ряду за 

степенями 𝜀. Поряд із системою (1) розглянемо систему 
𝑑𝑥

𝑑𝑡
= 𝐿𝑥(𝑡) + 𝑀𝑦(𝑡) + 𝑁𝑦(𝑡 − 𝜀∆) + 𝐴𝑔(𝜀)𝑥(𝑡), 

𝜀
𝑑𝑦

𝑑𝑡
= 𝐵𝑦(𝑡) + 𝐶𝑦(𝑡 − 𝜀∆) + 𝐷𝑥(𝑡).                       (3) 

Аналогічно [1] можна довести існування інтегральних многовидів 

системи (3), які можна подати у вигляді 𝑦𝑡 = 𝑝(𝜀)𝑥(𝑡), 𝑥(𝑡) = ℎ(𝜀)𝑦𝑡 ,   і 
здійснити розщеплення системи (3) на дві незалежні підсистеми. 

Правильні зображення 𝑔(𝜀) = 𝑔0 + 𝑂(𝜀), де 𝑔0 = −𝐹−1𝐴′𝐾, симетрична 

додатно визначена матриця 𝐾 є розв’язком матричного алгебраїчного 

рівняння Ріккаті 



𝐾𝐿1 + 𝐿1𝐾 − 𝐾𝐴𝐹−1𝐴′𝐾 + 𝑄 = 0, 𝐿1 = 𝐿 + (𝑀 + 𝑁)𝑝0, 
𝑝0 = −(𝐵 + 𝐶)−1𝐷, 𝑝(𝜀) = 𝑝0 + [𝜀(𝐵 + 𝐶)−1(𝐸 + Δ𝐶) + 𝜃]𝑝0[𝐿 + 

+(𝑀 + 𝑁)𝑝0 + 𝐴𝑔0] + 𝑂(𝜀2),   ℎ(𝜀)𝑦𝑡 = 𝜀(𝑀 + 𝑁)(𝐵 + 𝐶)−1𝑦(𝑡) + 

+[𝑀(𝐵 + 𝐶)−1𝐶 − 𝑁(𝐵 + 𝐶)−1𝐵] ∫ 𝑦(𝑡 + 𝜃)𝑑𝜃 + 𝑂(𝜀2).
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