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Ïóñòü C � ìíîæåñòâî ôóíêöèé, óäîâëåòâîðÿþùèõ íà îòðåçêå [0, T ] óñëîâèþ Ëèï-
øèöà ñ ïîñòîÿííîé Ëèïøèöà L, îãðàíè÷åííûõ íåêîòîðîé ïîñòîÿííîé α, 0 < α 6 a,
è òàêèõ, ÷òî ∀t ∈ [0, T ]

T∫
t

c(τ) dτ 6

T∫
0

c(τ) dτ = 0.

Ðàññìîòðèì ëîêàëüíóþ êðàåâóþ çàäà÷ó äëÿ âîëíîâîãî óðàâíåíèÿ

∂2u

∂t2
− a2∂

2u

∂x2
= f(x, t) (1)

â îáëàñòè Ω(c), îãðàíè÷åííîé îòðåçêàìè õàðàêòåðèñòèê óðàâíåíèÿ (1) x = at, 0 6 t 6
6 ∫T/2, x = a(T − t), T/2 6 t 6 T, è ëèíèåé Γ(c), çàäàííîé óðàâíåíèåì x(t) =

=
t

0
c(τ) dτ , 0 6 t 6 T, c ∈ C, ñî ñëåäóþùèìè îäíîðîäíûìè óñëîâèÿìè íà Γ(c) :

u|Γ(c) =
∂u
∣∣∣

∂~n0
∣
Γ(c)

= 0. (2)

Çàìåíîé ïåðåìåííûõ x = −(η − ξ)/2, t = T − (η + ξ)/(2a) êðàåâàÿ çàäà÷à (1), (2)
ñâîäèòñÿ ê çàäà÷å

∂2u

∂ξ∂η
= g(η, ξ), (η, ξ) ∈ Ω̂(c), (3)

u|Γ̂(c) =
∂u
∣∣∣

∂η ∣Γ̂(c)

= 0, (4)

ãäå Ω̂(c) � îáëàñòü, îãðàíè÷åííàÿ îòðåçêàìè ïðÿìûõ η = 0, 0 6 ξ 6 aT, ξ = aT,

0 6 η 6 aT, è ëèíèåé Γ̂(c), çàäàííîé ïàðàìåòðè÷åñêèìè óðàâíåíèÿìè

η(t) =

∫T
t

(a+ c(τ)) dτ , ξ(t) =

∫T
t

(a− c(τ)) dτ , 0 6 t 6 T.

Ïóñòü u0(c) = u0(c, η, ξ) ∈ L2(Ω̂(c)) � îáîáùåííîå ðåøåíèå çàäà÷è (3), (4), îïðåäå-
ëÿåìîå [1] êàê ðåøåíèå ôóíêöèîíàëüíîãî óðàâíåíèÿ

u ∈ L2(Ω̂(c)), uv dη dξ = − g(η, ζ)

Ω̂(c) Ω̂(c) ξ

∫∫ ∫∫ ∫aT∫η
0

v dη dξ dη dξ ∀v ∈ L2(Ω̂(c)). (5)
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Ðàññìàòðèâàåìàÿ çàäà÷à îïòèìèçàöèè ñîñòîèò â îòûñêàíèè ôóíêöèè c ∈ C, äî-
ñòàâëÿþùåé ìèíèìàëüíîå çíà÷åíèå ôóíêöèîíàëó j(c) íà ìíîæåñòâå C. Äàííàÿ çàäà-
÷à îòíîñèòñÿ ê êëàññó çàäà÷ îïòèìèçàöèè îáëàñòè, äîñòàòî÷íî õîðîøî èçó÷åííûõ äëÿ
ýëëèïòè÷åñêèõ óðàâíåíèé (ñì., íàïðèìåð, [2�4]). Ðàçðåøèìîñòü çàäà÷ â àáñòðàêòíîé
ôîðìóëèðîâêå ñ ëèíåéíûìè B-ñèììåòðè÷íûìè B-ïîëîæèòåëüíî îïðåäåëåííûìè îïå-
ðàòîðàìè è ñ íåëèíåéíûìè íåïîòåíöèàëüíûìè îïåðàòîðàìè ðàññìàòðèâàëàñü àâòîðîì
â [5, 6].

Îáëàñòü, ñîîòâåòñòâóþùóþ âñÿêîìó ðåøåíèþ ðàññìàòðèâàåìîé çàäà÷è îïòèìèçà-
öèè, áóäåì íàçûâàòü îïòèìàëüíîé îáëàñòüþ äëÿ çàäà÷è (3), (4), çàïèñàííîé â âàðèà-
öèîííîé ôîðìóëèðîâêå (5).
Òåîðåìà. Äëÿ çàäà÷è (3), (4), çàïèñàííîé â âàðèàöèîííîé ôîðìóëèðîâêå (5), ñðåäè

ðàññìàòðèâàåìîãî ìíîæåñòâà äîïóñòèìûõ îáëàñòåé ñóùåñòâóåò ïî êðàéíåé ìåðå
îäíà îïòèìàëüíàÿ îáëàñòü.

Çàäàäèì ôóíêöèþ ud ∈ L2(Ω̂(0)), ôóíêöèîíàë

J(c, u) =

∫∫
Ω̂(c)

(u(η, ξ)− ud(η, ξ))2 dη dξ

è ïóñòü j(c) = J(c, u0(c)).
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