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ЗАДАНИЕ 4 

 

Пример 1. Найти оптимальные управления и траекторию, на которых функционал 

𝑄 = ∑(𝑥1(𝑖) + 𝑢(𝑖)) + 𝑥2(4)

3

𝑖=0

 

 

достигает своего минимального значения для дискретной системы управления 

 

{
𝑥1(𝑖 + 1) = 𝑥1(𝑖) + 𝑥2(𝑖) + 𝑢(𝑖),
𝑥2(𝑖 + 1) = 𝑥1(𝑖) + 2𝑥2(𝑖) + 2𝑢(𝑖)

 

 

с начальными условиями 𝑥1(0) = 2,  𝑥2(0) = 1 

 

и ограничениями на управление  
|𝑢(0)| ≤ 4,  |𝑢(1)| ≤ 3,  |𝑢(2)| ≤ 2,  |𝑢(3)| ≤ 1. 

 

Пример 2. Найти оптимальные управления и траекторию, для которых функционал  

𝑄(𝑢) = ∫ 𝑢2(𝑡)𝑑𝑡 + 𝜆𝑥2(𝑇),
𝑇

0

 

 

принимает свое минимальное значение для системы 

 

𝑥̇(𝑡) = 𝑢(𝑡) 

 

с начальным условием 𝑥(0) = 𝑥0. Здесь 𝜆 = 4 – заданная постоянная величина,  

Т – заданное 0 ≤ 𝑡 ≤ 𝑇. 

 

Пример 3. Найти по принципу максимума подозрительные на оптимальность решения задачи 

оптимального управления 

 

 

𝐽 =
1

2
∫ (𝑥2(𝑡) + 𝑢2(𝑡))𝑑𝑡 → 𝒎𝒊𝒏;  𝑥(0) = 0;  𝑥̇(𝑡) = −𝑎𝑥(𝑡) + 𝑢(𝑡)

1

0
, 

правый конец свободный. 


