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найдется k -мерное подпространство решений системы ẋ = (A(t) + B(t))x, удовле-
творяющих оценке

|x(t)| 6 C|x(0)|eαt, t ∈ R
+.

Замечание 1. В случае, когда коэффициенты системы A ограничены, утвержде-
ние теоремы 2 вытекает из [2, теорема 15.2.1], а в случае неограниченных коэффици-
ентов для k = n — из результата доклада [3].
Теорема 3. Для всякой системы A ∈ Mn найдется такая система B ∈ Mn,

удовлетворяющая условию

lim
t→∞

|B(t) − A(t)| = 0,

что для всех k ∈ {1, . . . , n} выполнено равенство

λk(B) = λmax

k (A).

Замечание 2. В случае, когда коэффициенты системы A ограничены, утвержде-
ние теоремы 3 установлено в [1].
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Рассмотрим линейную дифференциальную систему

ẋ = A(t)x, x ∈ R
n, t > 0, (1)

где n > 2, с кусочно-непрерывными и ограниченными на временно́й полуоси коэффи-
циентами. Класс всех таких систем обозначим через Mn и, отождествляя систему (1)
и ее матрицу коэффициентов, будем писать A(·) ∈ Mn. Пусть λ1(A) 6 . . . 6 λn(A) —
показатели Ляпунова системы (1). Наряду с системой (1) рассмотрим возмущенную
систему

ẋ = (A(t) + Q(t))x, x ∈ R
n, t > 0, (2)

где кусочно-непрерывная n × n -матрица-возмущение Q(·) принадлежит классу En

экспоненциально убывающих возмущений (т. е. характеристический показатель нор-
мы ‖Q(·)‖ отрицателен: λ[Q] < 0). Рассмотрим точные крайние границы подвижно-
сти k -го показателя Ляпунова при таких возмущениях: нижнюю ∆k(A) = inf

Q∈En

λk(A+

+ Q) и верхнюю ∇k(A) = sup
Q∈En

λk(A + Q), k = 1, n. Величины ∆1(A) и ∇n(A),
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называемые показателями Изобова, вычислены в работе [1]. В данной докладе для
любой системы A(·) ∈ Mn и каждого k = 1, n вычислена верхняя граница ∇k(A)
подвижности.
Скажем, что линеал N(·) решений системы (1) экспоненциально больше линеала

решений L(·) (далее будем обозначать N(·) ºe L(·)), если для любого ε > 0 найдется
такое Tε > 0, что при всех t > τ > Tε выполнено неравенство (‖x1(t)‖/‖x1(τ)‖) :
(‖x2(t)‖/‖x2(τ)‖) > exp{−ε t} для любых ненулевых решений x1(·) ∈ N(·) и x2(·) ∈
∈ L(·).
Будем говорить, что пара линеалов (L(·), N(·)) является экспоненциально регуляр-

ной, если угол ∠ (L(t), N(t)), t > 0, между этими линеалами имеет точный нулевой
характеристический показатель.
Скажем, что линеал N(·) решений системы (1) сильно экспоненциально больше

линеала решений L(·) (далее будем обозначать N(·) ≻e L(·)), если N(·) ºe L(·) и
пара (L(·), N(·)) является экспоненциально регулярной.
Старшим экспоненциальным показателем ∇

∣

∣

L
(A) линеала L(·) решений системы

(1) назовем величину

∇
∣
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L
(A) = lim

θ→1+0
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θ−m

m
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ln‖X
∣

∣
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(θj, θj−1)‖,

где X
∣

∣

L
(t, τ) — сужение оператора Коши X(t, τ) системы (1) на подпространство

L(τ).
Теорема. Пусть k — наименьшее число, больше или равное i, для которого

существует такое разбиение пространства XA решений системы (1) XA = L(·) ⊕
⊕N(·), что N(·) ≻e L(·) и dim L = k. Тогда показатель ∇i(A) совпадает со стар-
шим экспоненциальным показателем ∇

∣

∣

L
(A) линеала L(·).
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Для заданного n ∈ N обозначим через Mn множество линейных систем

ẋ = A(t)x, x ∈ R
n, t ∈ R

+ = [0,∞),

каждую из которых отождествим с ее непрерывной (не обязательно ограниченной)
функцией A : R

+ → End R
n. Обозначим через S(A) и S∗(A) множества всех и всех

ненулевых решений системы A соответственно и положим S =
⋃

A∈Mn S(A) и S∗ =
=

⋃

A∈Mn S∗(A).
Определение 1 [1, 2]. Под показателем Перрона π : S → R будем понимать функ-

цию π(x) = limt→∞
t−1 ln ‖x(t)‖, x ∈ S∗, π(0) = −∞. Показателем Перрона систе-

мы A ∈ Mn назовем сужение πA этой функции на пространство S(A), а его главным
значением на L ⊂ R

n — величину ΠL = sup{πA(x) | x(0) ∈ L}.


