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ПРИМЕНЕНИЕ МЕТОДОВ i-ГЛАДКОГО АНАЛИЗА В ЗАДАЧАХ 
ТЕОРИИ ФУНКЦИОНАЛЬНО-ДИФФЕРЕНЦИАЛЬНЫХ 

УРАВНЕНИЙ

А.В. Ким

i-Гладкий анализ [2, 3] позволяет разрабатывать теорию систем с последействием 
аналогично теории ОДУ, при этом в случае исключения (исчезновения) запаздывания, 
получаемые результаты переходят с точностью до обозначений в соответствующие 
результаты теории ОДУ [2-6].

В докладе на примерах
• Метода функционалов Ляпунова-Красовского,
• Метода динамического программирования для систем с последействием,
• Теории АКОР для систем с последействием,
• Метода типа Рунге-Кутты для систем с "произвольным" последействием

объясняются принципы исследования задач теории ФД на основе методологии i-глад­
кого анализа |2-4].

Разработанные на основе г-гладкого анализа численные методы решения ФДУ реа­
лизованы в форме пакета прикладных программ Time-Delay System Toolbox [6].

Работа выполнена при финансовой поддержке РФФИ (проект > 20-01-00352).
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К СТРУКТУРЕ ПО ПРАНДТЛЮ-КАРМАНУ РЕШЕНИЯ ЗАДАЧИ 
О ДИНАМИЧЕСКОМ ТУРБУЛЕНТНОМ ПОГРАНИЧНОМ СЛОЕ
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Исследуется система соотношений
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