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Управляемость систем с запаздыванием

Сдавать до 14.12.16

Задача 1. Доказать, что для систем размерности n пространствоM2[a, b] изоморфно
пространству Rn × L2[a, b].
Задача 2◦. Выяснить, является ли абсолютно управляемой система{

ẋ1(t) = 2x1(t) + x2(t) + u(t) + u(t− 1),
ẋ2(t) = x2(t) + 2u(t).

Задача 3◦. Выяснить, является ли Rn управляемой система{
ẋ1(t) = 2x1(t) + x2(t) + x1(t− τ) + 2x2(t− τ) + u(t),
ẋ2(t) = x2(t) + 3x1(t− τ)− x2(t− τ)− 2u(t).

Задача 4◦. Исследовать на сильную и слабую управляемость системы со следующими
матрицами
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