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Ðàññìàòðèâàåòñÿ ñëåäóþùàÿ ìîäèôèêàöèÿ çàäà÷è [1] î äâèæåíèè òî÷êè íà ïëîñêî-
ñòè:

ẋ = u sin ϕ, x(t0) = 0, x(T ) = xT ,
ẏ = u cos ϕ, y(t0) = 0, y(T ) = yT ,
ϕ̇ = v, ϕ(t0) = 0, ϕ(T ) ñâîáîäíî,

0 ≤ u ≤ 1, |v| ≤ 1, J = T → min .

(1)

Çäåñü ϕ åñòü óãîë ìåæäó íàïðàâëåíèåì ñêîðîñòè (ẋ, ẏ)è îñüþ îðäèíàò,
íà÷àëüíûé ìîìåíò âðåìåíè t0 ôèêñèðîâàí. Çàäà÷à (1) ñ |u| ≤ 1 è ôèêñèðîâàííûì

ϕ(T ) ðàññìàòðèâàëàñü â [2], ñ |u| ≤ 1 è ñâîáîäíûì ϕ(T ) � â [3].
Àíàëèç ïðèíöèïà ìàêñèìóìà Ïîíòðÿãèíà ïîçâîëÿåò âûäåëèòü âñå òèïû òðàåêòîðèé,

óäîâëåòâîðÿþùèõ íåîáõîäèìûì óñëîâèÿì îïòèìàëüíîñòè. Ìû ïîêàçûâàåì, ÷òî íåêîòî-
ðûå èç íèõ íå ÿâëÿþòñÿ ãëîáàëüíî îïòèìàëüíûìè, è çàòåì ñòðîèì îïòèìàëüíûé ñèíòåç
çàäà÷è (1). Ïîñêîëüêó çàäà÷à èìååò ñèììåòðèþ ïî y, ìû ìîæåì ïðåäïîëîæèòü, ÷òî òî÷-
êà (xT , yT ) ëåæèò â ïðàâîé ïîëóïëîñêîñòè. Ñèíòåç îïòèìàëüíûõ òðàåêòîðèé ïðèâåäåí
íà ðèñóíêå 1.
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Ðèñ. 1: Â òî÷êè, ëåæàùèå íà îòðèöàòåëüíîé ïîëóîñè îðäèíàò, âåäóò ðîâíî äâå îïòè-
ìàëüíûå òðàåêòîðèè ñ îäèíàêîâûì âðåìåíåì äâèæåíèÿ
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