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Рассматривается задача встречи двух материальных точек, движущихся в горизон-
тальной плоскости. Целью Игрока 1 является минимизация конечного расстояния за за-
данное время до Игрока 2, который использует метод пропорционального наведения. Ско-
рости точек постоянны по модулю. В качестве управления принят угол между вектором
скорости Игрока 1 и линией визирования. Начальные значения расстояния между точка-
ми и угла между вектором скорости Игрока 2 и линией визирования заданы, конечные
условия принимаются свободными.

В отличии от задач, при решении которых проводится линеаризация уравнений в
окрестности номинальной линии визирования, в данной работе рассматривается нелиней-
ная постановка, как, например, в [1].

С помощью принципа максимума Понтрягина исходная задача сводится к краевой
задаче, решением которой является управление, удовлетворяющее необходимым условиям
оптимальности.

Численное решение краевой задачи проводилось при помощи Matlab при различных
значениях постоянной закона пропорционального наведения, а также соотношения скоро-
стей Игрока 2 и Игрока 1.

На рис.1 (а) представлен результат решения краевой задачи при заданных начальных
условиях для расстояния, времени и угла между вектором скорости Игрока 2 и лини-
ей визирования, а на рис.1 (б) - траектория сравнения, когда Игрок 1 использует метод
погони.

В работе проведен качественный анализ экстремального управления в задаче встре-
чи с преследователем, реализующим метод пропорционального наведения, исследованы
характерные свойства траекторий.
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Рис. 1. Траектории Игроков в горизонтальной плоскости при 𝛽(0)=3𝜋/4, r(0)=12, Т=9; (а)-И1
использует закон, удовлетворяющий принципу максимума, (б)-И1 использует метод погони.
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