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Sterowanie optymalne dla układu

różniczkowo-algebraicznego

z opóźnieniem

Prezentacja dotyczy układu sterowania różniczkowo-algebraicznego z opóźnie-
niem następującej postaci:

ẋ1(t) = A11x1(t) +A12x2(t) +B1u(t), t ∈ (0, T ], (1a)

x2(t) = A21x1(t) +A22x2(t− h) +B2u(t), t ∈ [0, T ], (1b)

z danymi początkowymi

x1(+0) = x10, x2(τ) = ψ(τ), τ ∈ [−h, 0), (1c)

gdzie x1(t) ∈ R
n1 , x2(t) ∈ R

n2 , u(t) ∈ U ⊂ R
r, t ∈ [0, T ], T > 0; A11 ∈ R

n1×n1 ,
A12 ∈ R

n1×n2 , A21 ∈ R
n2×n1 , A22 ∈ R

n2×n2 , B1 ∈ R
n1×r, B2 ∈ R

n2×r są stałymi
(rzeczywistymi) macierzami; 0 < h jest stałym opóźnieniem; 0 < T jest ustalo-
nym czasem końcowym; x10 ∈ R

n1 ; ψ ∈ PC([−h, 0),Rn2 ) i PC([−h, 0),Rn2 ) jest
zbiorem kawałkami ciągłych funkcji wektorowych na [−h, 0]. Zauważmy, że x2(t)
w t = 0 jest ustalone przez (1b).

Niech funkcja

V (x1, x2, u, t) = S(x1(T ), x2(T ), u(T )) (2)

będzie funkcją kosztu.
Rozpatrzymy zadanie optymalizacji polegające na znalezieniu takiego stero-

wania optymalnego u, aby funkcja kosztu była maksymalna (minimalna) oraz tra-
jektoria układu (1) spełniała warunki:

x(0) = x0, x2(τ) = ψ(τ), τ ∈ [−h, 0).

Przedstawimy warunki na istnienie i jednoznaczność sterowania opytmalnego.
Otrzymany wynik zostanie zilustrowany przykładami.
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