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Ìû ðàññìîòðèì îïåðàòîð Äèðàêà LQ,U , ïîðîæäåííûé äèôôåðåíöèàëüíûì âûðàæåíèåì

lQ = B
d

dx
+Q(x)

è êðàåâûìè óñëîâèÿìè

U(y) =

(
u11 u12 u13 u14
u21 u22 u23 u24

)
y1(0)
y2(0)
y1(π)
y2(π)

 = 0

â ãèëüáåðòîâîì ïðîñòðàíñòâå H := L2(0, π)× L2(0, π), ãäå

B =

(
0 1
−1 0

)
, Q(x) =

(
q1(x) q2(x)
q3(x) q4(x)

)
, y =

(
y1(x)
y2(x)

)
,

à qj ÿâëÿþòñÿ êîìïëåêñíîçíà÷íûìè ôóíêöèÿìè ïðîñòðàíñòâà Lp(0, π), p ∈ [1, 2].

Â äîêëàäå áóäåò âûïèñàí îáùèé âèä ðåãóëÿðíûõ è óñèëåííî ðåãóëÿðíûõ êðàåâûõ óñëî-

âèé. Áóäóò ñôîðìóëèðîâàíû ðåçóëüòàòû îá àñèìïòîòè÷åñêîì ïîâåäåíèè ôóíäàìåíòàëüíîé

ñèñòåìû ðåøåíèé óðàâíåíèÿ lQ(y) = λy. Îñòàòî÷íûå ÷ëåíû â àñèìïòîòè÷åñêèõ ôîðìóëàõ

èìåþò âèä
∫ x

0
qj(t) sin(2λt) dt è

∫ x

0
qj(t) cos(2λt) dt. Íà îñíîâå ýòèõ ðåçóëüòàòîâ áóäóò ïî-

ëó÷åíû àñèìïòîòè÷åñêèå ôîðìóëû äëÿ ñîáñòâåííûõ çíà÷åíèé è ñîáñòâåííûõ ôóíêöèé

îïåðàòîðà Äèðàêà ñ ïîòåíöèàëîì qj ∈ Lp(0, π), p ∈ [1, 2]. Áóäóò ñôîðìóëèðîâàíû ðåçóëü-

òàòû î áàçèñíîñòè Ðèññà ñèñòåìû ñîáñòâåííûõ è ïðèñîåäèíåííûõ ôóíêöèé. Äëÿ ñëó÷àÿ

qj ∈ L2(0, π) è êðàåâûõ óñëîâèé Äèðèõëå áóäåò èçó÷åí âîïðîñ î ðàâíîìåðíîé íà âñåì îò-

ðåçêå ðàâíîñõîäèìîñòè ðàçëîæåíèé ôóíêöèé ïðîñòðàíñòâà H â ðÿäû ïî ñèñòåìàì ÑÏÔ

îïåðàòîðà LQ è îïåðàòîðà L0.
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