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Игры преследования на прямой с двумя догоняющими
и одним убегающим

Кумков С.С., Пацко В.С.

Исследуется система, состоящая из трех объектов на прямой. Пусть движения пресле-
дователей P1, P2 и убегающего E описываются в векторной форме соотношениями
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Здесь AP1 , AP2 , AE — квадратные матрицы соответствующих размеров; BP1 , BP2 — мат-
рицы размера nP1 × 2 и nP2 × 2, BE — матрица-столбец. Скалярные управления u1Pi

, u2Pi
,

i = 1, 2, uE стеснены геометрическими ограничениями.
Пусть zPi
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координаты положений объектов на прямой.
Зафиксируем момент T . Функцию платы введём в виде
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Рассмотрим антагонистическую дифференциальную игру: первый игрок, используя
управления u1Pi

, u2Pi
, i = 1, 2, в динамике (1), минимизирует плату (2); второй игрок при

помощи управления uE максимизирует значение платы. Предполагаем, что оба игрока в
процессе движения знают точные значения всех фазовых координат.

Доклад посвящен численному построению максимальных стабильных мостов (мно-
жеств уровня функции цены) в таких задачах. Приводятся примеры для случаев динами-
ки, используемых в инженерной практике.


