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ЗАДАНИЕ 6 

 

Пример 1. Используя метод динамического программирования найти оптимальные управления и 

траекторию, на которых функционал  
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достигает своего минимального значения для дискретной системы управления  
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с начальными условиями  
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Пример 2. Используя метод динамического программирования найти оптимальные управления и 

траекторию, для которых функционал  

 
1

2
2

2

0

),1(
2

1
)(

2

1
)(

t

xdttuuQ  

где ]1,[ 0tt , для системы  
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с начальным условием  
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достигает своего минимального значения. 


