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Sterowanie optymalne dla ukladu
rézniczkowo-algebraicznego
z opoOznieniem
Prezentacja dotyczy uktadu sterowania rézniczkowo-algebraicznego z opdznie-
niem nastepujacej postaci:

T (t) = Ay1x1 (t) + A12$2(t) + Blu(t), t e (O,T], (1&)
l’g(t) = Azlxl (t) + AQQJIQ(t — h) + Bgu(t), t e [O,T], (1b)

z danymi poczatkowymi
$1(+0) = 210, 33'2(7') - w(T)a T E [_h70)7 (10)

gdzie z1(t) € R™", xo(t) € R™, u(t) e U C R", t € [0,T], T > 0; A;; € Rm>m
Aip € Rnlan, Ag € RTLQX’I’L]_’ Agy € Rn2xn2, B, € Rnlxr, By € R™2%7 Sg Stalymi
(rzeczywistymi) macierzami; 0 < h jest stalym opdznieniem; 0 < T jest ustalo-
nym czasem koncowym; x19 € R™; ¢ € PC([—h,0),R"?) i PC([—h,0),R"2) jest
zbiorem kawalkami ciaglych funkcji wektorowych na [—h,0]. Zauwazmy, ze x5 (t)
w t = 0 jest ustalone przez (1b).

Niech funkcja

V(zy,zo,u,t) = S(x1(T), 22(T), u(T)) (2)

bedzie funkcja kosztu.

Rozpatrzymy zadanie optymalizacji polegajace na znalezieniu takiego stero-
wania optymalnego u, aby funkcja kosztu byta maksymalna (minimalna) oraz tra-
jektoria uktadu (1) spelniata warunki:

2(0) = w0, @2(7) =9(7), T€[=h0).
Przedstawimy warunki na istnienie i jednoznacznosé¢ sterowania opytmalnego.

Otrzymany wynik zostanie zilustrowany przyktadami.

Udzial w konferencji jest finansowany z pracy statutowej PB: S/WI/1/08.



