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С задачей граничного управления процессом, описываемым вол-
новым и телеграфным уравнениями, связаны многие практические
задачи, в частности, задачи акустики, управление давлением нефти
или газа в трубопроводе и. т. п. Ввиду этого изучение таких задач
является одной из актуальных с точки зрения возможных ее прило-
жений.

Математическая постановка задачи граничного управления фор-
мулируется в терминах начально-краевых задач для уравнения, опи-
сывающего рассматриваемый процесс.

В данной работе изучается вопрос о граничном управлении упру-
гими силами процесса, описываемого телеграфным уравнением с пе-
ременным коэффициентом вида

utt(x, t)− uxx(x, t)− q(x, t)u(x, t) = f(x, t), 0 < x < l, 0 < t < T,

в котором q(x, t) и f(x, t) являются произвольными функциями из
класса L2(QT ), где QT = [0 ≤ x ≤ l]× [0 ≤ t ≤ T ].

Решение изучаемой задачи граничного управления понимается в
обобщенном смысле и ищется в классе Ŵ 1

2 (QT ), впервые введенном
в работе [1].

Для случая T = l установлены необходимые и достаточные усло-
вия существования граничных управлений ux(0, t) = µ(t) ∈ L2[0, T ]
и ux(l, t) = ν(t) ∈ L2[0, T ], переводящих рассматриваемый про-
цесс из произвольного начального состояния {u(x, 0) = ϕ(x) ∈
W 1

2 [0, l], ut(x, 0) = ψ(x) ∈ L2[0, l]} в наперед заданное финальное со-
стояние {u(x, T ) = ϕ1(x) ∈W 1

2 [0, l], ut(x, T ) = ψ1(x) ∈ L2[0, l]}.
Также доказано, что изучаемая задача при T ≤ l может иметь не

более одного решения из указанного класса.
Рассматриваемый случай является критическим, то есть решение
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задачи граничного управления существует при минимальных требо-
ваниях на гладкость начальных и финальных функций.

Настоящая работа примыкает к работам [2-4], в которых гранич-
ное управление осуществлялось смещением.

Отметим, что случай управления упругой силой на одном конце
при закрепленном втором был рассмотрен в работе [5].
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