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Монография состоит из двух частей. Первая посвящена выводу необходимых, а в 
некоторых случаях и достаточных, условий оптимальности для различных систем 
с последействием, причем в отличие от известных ранее результатов не 
накладываются никакие ограничения на величину производной функции 
запаздывания. Исследуются также особые в смысле принципа максимума Л. С. 
Понтрягйна управления.  

Вторая часть посвящена конструктивным вопросам оптимизации линейных систем 
управления с последействием, т. е. построению оптимальных управлений 
(программных и типа обратной связи) как для детерминированных систем, так и 
для не полностью определенных. Основной метод при реализации алгоритмов 
построения оптимальных управлений — метод опорных задач.  

Монография предназначена для научных работников, занимающихся вопросами 
оптимального управления динамическими системами. Может быть использована 
при чтении специальных курсов для студентов специальности "Прикладная 
математика".  
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