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вокупно в виде второго участника рынка, т.е. п = 2,
т = 2. Модель (2.2) для рынка сотовой связи с уче-
том функции (3.1) имеет вид

X: Лг

Х1
>1]Ч/] + Рп-+Р1& +

г = 1,2.

(5.1)

Рассмотрим случай построения оптимального
управления для обоих участников рынка Челя-
бинской обл. на интервале с 30-го по 35-й мес.,
что соответствует календарному периоду июнь-

ноябрь 2006 г. Обозначим свертку управляющих
воздействий з^ в виде

Ра (5.2)

Матрицы в модели (4.1) для данного интервала
времени были взяты постоянными и соответство-
вали моменту времени наличия последней факти-
ческой информации о состоянии рынка - 29-й мес.,
т.е. май 2006 г. Вид этих матриц после процедуры

линеаризации нелинейной модели для ^ = 29, 35
оказался следующим:

А, =
1.010 -0.01

-0.048 0.986
В, =

ОЛ6 Х105;
0.77

= Е,

где Е - единичная матрица размерностью (2 х 2).
Матрицы для расчета квадратичных форм

в критерии функционирования системы (1.2) ис-
пользовались следующего вида: 5 = К = Е; () =
- сНа§(300, 200). В качестве оптимальной (желае-
мой, плановой) траектории движения системы, ко-
торая присутствует в критерии оптимальности (2)
в виде последовательности векторов М^ была
выбрана такая монотонно возрастающая после-
довательность, что А/29 = (0.85; 2.69)г х 106; М36 =

= (1.5; 5.0)г х Ю6; АМ4 = = (0.93; 3.29)г х 105.

П р и м е р 1 . Рассмотрим случай отсутствия
неопределенностей в функционировании конку-
рентного рынка и ошибок в измерении фазового
вектора системы. Результаты работы описанного
выше алгоритма построения оптимального управ-
ления приведены в табл. 2 и на рис. 5, 6.

П р и м е р 2. Для построения оптимального
управления в случае наличия неопределенностей
в функционировании конкурентного рынка и
ошибок в измерении фазового вектора системы
заданы следующие априорные размеры соответ-
ствующих множеств неопределенностей И^ = У^ =

= 103Х -20; +20

-50; +50

В этом случае синтезируемое оптимальное
управление (табл. 3, рис. 7) и соответствующее по-
ведение системы (рис. 8) качественно до 34-го мес.
совпадает со случаем отсутствия неопределенно-
стей и ошибок измерений. На 35-м мес. в случае
наличия неопределенностей и ошибок оптималь-
ное управление принимает меньшее значение.
В обоих рассматриваемых случаях без учета огра-
ничений на синтезируемое управление (рис. 5, 7)
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