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Рассматривается задача одностороннего Дирихле-управления по-
перечными колебаниями балки с закрепленным неуправляемым кра-
ем:

ytt + yxxxx = 0, (x, t) ∈ Q = {0 < x < l, 0 < t < T},
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где управления выбираются из гильбертова пространства Лебега
L2(0, T ). Балка начинает движение из состояния покоя, а целью при-
кладываемого управления является её приведение в фиксированный
конечный момент времени в заданное положение y0(x) с заданной
скоростью y1(x). Задачу можно переформулировать в виде опера-
торного уравнения Au = (y
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) с линейным и непрерывным
оператором A. Для численного решения такой задачи ранее при-
менялся вариационный метод М.М.Потапова, использующий в ка-
честве априорной информации оценки, связанные с точным реше-
нием исходной задачи. Однако получение таких оценок во многих
случаях является достаточно трудоёмким, а сами оценки далёки-
ми от оптимальных. В то же время, непосредственное применение
методов регуляризации типа А.Н. Тихонова для решения данной
задачи не представляется возможным в силу некомпактности опе-
ратора и следующей из неё невозможности его равномерного ко-
нечномерного приближения. Вместо этого в данной работе предла-
гается рассмотреть действие оператора в новой паре пространств
L2(0, T ) → Z∗ × W ∗, Z = {f(x) ∈ H2(0, l) | f(0) = f(l) = 0},W =
{f(x) ∈ H4(0, l) | f(0) = f(l) = f ′′(0) = f ′′(l) = 0}, в которой исход-
ный оператор становится компактным и становится возможным по-
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лучение оценок погрешности его приближения по операторной нор-
ме. В данной работе приближенный оператор строится с помощью
неявной разностной схемы и параметр погрешности выражается яв-
но. Полученные оценки позволяют применять для решения исходной
задачи методы регуляризации типа А.Н. Тихонова, обеспечивающие
сильную сходимость построенных управлений к искомому.
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