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Zadanie sterowania optymalnego opisane
wielowymiarowym réwnaniem belki
i jego aproksymacja typu Galerkina

W referacie rozwazamy zadanie sterowania optymalnego, ktore opisane jest wie-
lowymiarowym nieliniowym réwnaniem belki postaci
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Zmienna przestrzenna x € 2, ktéry jest otwartym i ograniczonym podzbiorem
R™ z odpowiednio gltadkim brzegiem I', zmienna czasowa t € (0,7) dla T < oo,
Q = (0,T) x Q oraz X = (0,7) x I'. Elementy f, yo, y1 sa zadanymi funkcjami,
a state a, 8 > 0. Rozwazamy réwnanie drgan belki (1) w stabym sensie tzn. szukamy
funkcji
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ktéra spelnia rownanie wariacyjne postaci
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gdzie (-,-) jest relacja dualnosci miedzy odpowiednimi przestrzeniami.

Z literatury wiadomo, ze przy odpowiednich zatozeniach istnieje stabe rozwiazanie
réwnania (1). Zadanie sterowania optymalnego dla rozwazanego réwnania, z prawa
strong postaci f = g+ Bu, polega na minimalizacji kwadratowego wskaznika jakosci.
Zadanie to posiada co najmniej jedno rozwiazanie u® € U, gdzie U jest przestrze-
nig Hilberta. Do rozwazanego zadania sterowania stosujemy skonczeniewymiarowa
aproksymacje typu Galerkina wzgledem zmiennej przestrzennej oraz dla przestrzeni
sterowan U i dowodzimy twierdzenia o istnieniu rozwiazan optymalnych dla zadan po
aproksymacji oraz ich stabej zbieznosci do jakiegos rozwigzania wyjsciowego zadania
sterowania w odpowiednich przestrzeniach.



