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Постановка задачи 

 Изучается динамическая система, описываемая системой обыкновенных линейных 
дифференциальных уравнений n-го порядка 

                                                      

 

 

 Предполагается, что коэффициенты системы и её правые части определены и непрерывны на 
некотором промежутке. 

 

 Пусть, далее,  T –  постоянная матрица формата [mxn]  и 

     косвенные измерения, доступные наблюдателю. 

 

  В ситуации, когда ранг матрицы  меньше размерности задачи, требуется, располагая 
косвенными измерениями, определить входное воздействие f(t). 

   

Так поставленная задача недоопределена. 
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Введение 

 В докладе анализируется влияние объема и точности 

имеющейся в распоряжении исследователя косвенной 

информации на точность восстановления решения 

обратной задачи для системы линейных 

дифференциальных уравнений.  

 



Расчетные соотношения 

 Если         - фундаментальная матрица системы, то, как 

хорошо известно, правые части системы связаны с 

решением интегральным соотношением  

                                                

 

 

 которое при известном решении  представляет собой 

интегральное уравнение относительно          .  
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Модельная задача 

 В качестве модели рассматривалась динамическая 

система, описываемая уравнением 

 

 

 

 

 

 

 Косвенные измерения  определялись матрицей 

 

 Результаты модельного эксперимента представлены далее. 
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Голубым – нормальное псевдорешение, красным – искаженное нормальное 

псевдорешение.  

Голубым – модельные данные, красным – нормальное псевдорешение . 



 

  
 
 

Вычислительный эксперимент 

Голубым – модельные правые 

части  

Красным – восстановленные 

правые части  


