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Теорема. Оценка x̃(t) сигнала x(t), полученная методом обобщенного априорно-

го синтеза, совпадает с оценкой, полученной методом обобщенного априорного ана-

лиза.
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Наосновании интегрального представления логарифмической производной Γ-функ-
ции Эйлера [1]
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f(x) =
(x + 1) ln x − 2x + 2

2(x − 1) ln2 x
, x ∈]0; 1[. (3)

При этом в отличие от традиционного подхода в [1] вывод формулы (1) не требует ни
знания интеграла Фруллани, ни вычисления интеграла Раабе.

Далее, учитывая, что f(+0) = 0 и f(1 − 0) = 1/12, получаем, что функция (3)
является ограниченной т. е. ∃M = const > 0, что |f(x)| 6 M для ∀x ∈]0; 1[. Отсюда,
во-первых, в силу (2) имеем |r(a)| 6 M/a и, значит, r(a) → 0 при a → +∞, и,
во-вторых, из (1) получаем
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, (4)

где C0 > 0 — некоторая постоянная.
Использование (4) для соответствующих a ∈ N в легко проверяемом для n ∈ N

равенстве 4n ·Γ(n+1/2)Γ(n+1) =
√

πΓ(2n+1), аналогичном формуле Лежандра, дает
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значение C0 =
√

2π, что приводит при a → +∞ к классической асимптотической
формуле Стирлинга
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.
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Рассмотрим линейную нестационарную управляемую систему обыкновенных диф-
ференциальных уравнений

ẋ = A(t)x + B(t)u, x ∈ R
n, u ∈ R

m, t > 0, (1)

с локально интегрируемыми и интегрально ограниченными матрицами коэффициен-
тов. Замыкая систему (1) при помощи линейной обратной связи u = U(t)x, где U —
некоторая ограниченная и измеримая (m×n) -матрица, получим однородную систему

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

матрицы коэффициентов которой также локально интегрируемы и интегрально огра-
ничены. Известно, что в этом случае система (2) имеет конечные показатели Ляпунова
[1, с. 245] λ1(A + BU) 6 . . . 6 λn(A + BU).

Задача о построении для системы (1) обратной связи u = U(t)x, которая обеспечи-
вает выполнение равенств λi(A+BU) = µi, i = 1, n для произвольных заранее задан-
ных вещественных чисел µ1 6 . . . 6 µn, называется задачей глобального управления
характеристическими показателями Ляпунова [2, с. 184]. Далее введем определение,
необходимое в работе.

Система (1) называется равномерно вполне управляемой, если существуют такие
числа σ > 0 и γ > 0, что при любых t0 > 0 и x ∈ R

n на отрезке [t0; t0 +σ] найдется
измеримое и ограниченное управление u, при всех t ∈ [t0; t0 + σ] удовлетворяющее
неравенству ‖u(t)‖ 6 γ‖x0‖ и переводящее вектор начального состояния x(t0) = x0

системы (1) в нуль на этом отрезке.
В рамках такого подхода целым рядом авторов были получены различные условия

управляемости характеристических показателей Ляпунова линейных нестационарных
систем, бо́льшую часть из которых монография [2]. Однако применение предложенно-
го авторами монографии подхода даже в случае систем (2) с кусочно-непрерывными
и ограниченными коэффициентами может приводить к неограниченному росту нор-
мы искомого управления U на положительной полуоси, что, исходя из постановки
задачи, является недопустимым. В связи с этим возникла задача обобщения резуль-
татов, содержащихся в вышеуказанной монографии, на более широкий класс систем


