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Annotatsiya. Ishda chizigli differensial mansubliklar bilan ifodalanuvchi

dinamik tizimlar uchun Koshi masalasi ko‘rib chiqilgan. Erishish to‘plami va
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Fundamental matritsa va Koshi formulasi asosida yechimlarning integral ifodasi
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Differensial mansubliklar differensial o‘yinlar, axborot to‘ligsizligi va
parameterlar noaniqligi sharoitida boshgarish muammolarida va matematikaning
boshqga bir qator masalalarida keng qo‘llaniladi [1-4]. Differensial mansubliklar
bilan ifodalanuvchi dinamik tizimlarning erishish to‘plami va erishish sferasining

asosly xossalari o‘rganish,xususan, bu to‘plamlarning yopiq va gqavariqligi,
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parametrlar bo‘yicha uzluksizligi hamda yechimlarning absolyut uzluksizligi

shartlari, dinamik tizimlarning boshqariluvchanligini o‘rganishda muhim ahamiyat

kasb etadi.

Dinamik tizim modeli sifatida chiziqli differentsial mansubliklarni garaymiz.

Differentsial mansubliklar deb
X€ F(t,x) (1)

ko‘rinishdagi munosabarlarga aytiladi, bu yerda x(t)- izlanayotgan n—¢o‘lchamli
vektor-funksiya , F(t,x)—¢ ko‘p giymatli akslantirish. Faraz qilaylik, (1)

differensial mansublikning o‘ng tomoni quyidagi F(t,x)=A(t)x+B(t) ko‘rinishga

ega bo‘lsin, bu yerda Alt)_n ><n-matritsa, B:T-> P(Rn), T:[IO’ tl].
Differensial mansubliklar uchun quyidagi chizigli Kosh masalasini qaraymiz:
x€ A(t)x+B(t),te T,x(t))=x,€ Z< R". (2)
(2)- mansublikning o’ng tomoni uchun quydagi shartlar bajarilgan deb

hisoblaymiz:

a) Alt) matritsa elementlari [ A(t)lIsa(t), t€T a(-)€L,(T)1arda o*Ichovli.

b)B5T')Q(Rn> ko‘p qgiymatli akslantirishni esa ||B(f)||ﬁﬁ(f),t€T, B()EL(T) 1arda
o‘Ichovli deb hisoblaymiz.

H T(XO’A’B ) (2) Koshi masalasining barcha absolyut uzluksiz yechimlari to‘plami.

Ta’rif 1. Ushbu

X(ty,1,x F):[neR”:nzx(r),x(-)eHT(xo,F)},

b 0)

()€Hz(x,,F) trayektoriyalarning x(t) uchlaridan iborat bo‘lib,

to’plam barcha *
€ T vaqt momentida (2) sistemaning erishuvchanlik to‘plami deyiladi.
Qabul qgilingan belgilashlarga asoslanib, quyidagilarni faraz qilaylik:

X(to,r,xo,A,B)Z[r]ER”:n:x(r),x(-)EHT(xo,A,B)}

X(tO,T,XO,A,B)

ya’'ni , TET vaqt momentida (2) sistemaning erishuvchanlik

to‘plamidir.
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ze P(R") X(t,,1,Z,A,B)= { X[t,,1,¢,A,B)

bo‘lsin. {ez , TET  to‘plamni ko‘rib
chigamiz, uni
x€ A(t)x+B(t),te T,x(t,)€ Z (3)
tizimning erishish to‘plami deb ataymiz.
Ta’rif 2. Ushbu

Z(IO,T,Z,A,B) 0_(; TX(to,S,Z;A B) TET:[IO’tl], (4)

ko‘rinishdagi to‘plam, (3) tizimning trayektoriyalari orqali [tO’T] vaqt oralig‘ida

R" holatlar fazosining barcha erishish mumkin bo‘lgan nugqtalar to‘plami, (3)

tizimning ) vaqt oralig‘ida erishish sferasi deb ataladi.

@, (t,1) orqali x=Alt)x,teT, tenglama yechimlarining fundamental matritsasini

belgilaymiz. Ta’rifga ko‘ra, har bir fiksatsiyalangan T€ T da o‘rinli

oD, (t,1)

by =A(t)®,(t,7),teT, @,(1,71)=E

>

@D, (t,1)

bu yerda E - birlik 7 * 1 -matritsa. matritsaviy funksiya har bir o‘zgaruvchi

bo‘yicha absolyut uzluksiz, TXT dagi o‘zgaruvchilar to‘plami bo‘yicha uzluksiz

va har bir integrallanuvchi b: T = R" funksiya uchun masalaning absolyut uzluksiz
yechimi bo‘ladi
x=A(t)x+b(t),te T,x(t,)=¢&
Koshi formulalari orqgali ifodalanadi [2-3 ]:
x(t)=@,(t,t,)é+ [ @, (t,7)b(t)dr,teT
fo : (5)

Teorema 1. Faraz qilaylik, A(t)=A,B(t)=B,te T=[t,,t,],

Be P(R"),Ze P(R") bo’lsin. Agar AZ < —B shart bajarilsa, u holda
X(t,,t,,Z,A,B)=) (t,,t,,Z,A,B)

1’ )

(6)

&e) (ty,t,,Z,A,B)

Isbot. bo‘lsin, ya’ni TE€T mavjud bolib,

£€X(ty,1,Z,A,B) pocisin. U holda shunday $0€Z mavjudki
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T

£ed,(t,t)) &+ [ @ ,(1,5)Bds

)

. ) _ At-1) .
A— matritsa o‘zgarmas bo‘lgani uchun @, (t,1)=e" L VIET,TET poepai,

Shuning uchun

Klto,t;,M,A,B)

(7)
T=07T deb faraz gilamiz. U holda
T — t T+T*t0 . t17t0
feA %) Bds= f e Bdt = J' M B J' M Bgr
t T 7" (8)
J‘ Alt=te= )Bdt
¢ to‘plamning ixtiyoriy 1 elementini olamiz. U holda shunday
L n= J' Alty=to—t
o‘Ichovli kesim blt)eB, te[t,t,~t,] mavjudki
U holda, quydagi
)
n= f Mt dt+fe ! Afodt
0 ; €))

tenglikka ega bo’lamiz ,bunda b(t):b(t)’tehc’tl_%]’b(t):_AEO’tE[O’TL].

~A%EB boclgani uchun (9) tenglikdan kelib chigadiki

t,—t

170
ne [ "B+ fe A de
0 . (10)

Endi (7), (9) va (10) dan quyidagini hosil gilamiz:

© 6=t t—1

Bl
_ - —t— — - (t -
tee’ Ve [T A de+ [T Bdr=e" g+ [ M AL de+ [ ™ Bat=

0 0 0

Alt=t,) Alt, =ty

tl
g™ T g | [ M Bt =
ty

Tto

fd e Eo+fe "“UBg=e
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t‘l
:eA(tl—to)Eo-l_J‘ "Bt X(t,t,,2,A,B)
t

Demak, Z (t,11,Z,A,B)e X[t;,t,,Z,A,B) . Olingan mansublik oshkor

X(ty,t,Z,A,B) 1 (t5,0,2,A,B) ancublik bilan birgalikda (6) tenglikning o‘rinli

ekanligini isbotlaydi.
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