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При декомпозиции системы линейных уравнений, соответ-
ствующей противоречивой математической модели, возникают
несовместные подсистемы, которые необходимо корректировать.
При этом уравнения связи могут накладывать дополнительные

ограничения на матрицу коррекции. Для простейших ограниче-
ний (линейных) получены следующие результаты:

Пусть заданы матрица A ∈ R
m×n, векторы b ∈ R

m, d ∈ R
n.

Тогда inf{‖H‖2 : (A + H)x = b, yTH = d} = λmin(D), где D =

AT (E − Pb)A, ‖H‖ =

√
m,n∑
i,j=1

h2
ij . Инфинум достигается тогда и

только тогда, когда d||e∗, где e∗ ∈ Λ(D) – множество собственных
векторов D, соответствующих λmin(D), (AT b, e∗) 6= 0.

Пусть матрица A ∈ R
m×n, векторы b, c ∈ R

m, d ∈ R
n. Тогда

inf{‖H‖2 : (A+H)x = b, cTH = d} = ‖d‖2
‖c‖2 + λmin

(
(E −PBT

0
)BT

1 B1

)
и достигается на матрице H∗ = cdT

‖c‖2 − B1e
∗
(
e∗1 + e∗0x0

‖x0‖

)
, где B0 =

(0, A0), B1 =
(
−b1+A1x0

‖x0‖ , A1

)
, A0 = (E − Pc)A, A1 = PcA + cdT

‖c‖2 ,

b0 = (E − Pc)b, b1 = Pcb, Pc = ccT

‖c‖2 – матрица проектирования
на вектор c, x0 – решение системы A0x = b0, e∗ = (e∗0, e

∗
1) –

собственный вектор матрицы (E − PBT
0

)BT
1 B1, соответствующий

минимальному собственному значению, e∗0 ∈ R, e∗1 ∈ R
n.
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