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Reprezentacja réwnania Hamiltona—Jacobiego
w teorii sterowania optymalnego

Roéwnanie Hamiltona—Jacobiego z hamiltonianem H i warunkiem poczatkowym g
Vi+ H(t,z,V;) =0 na [0,7] x R"
V(0,z) =g(x) na R”

opisuje sie za pomoca probleméw sterowania optymalnego, jezeli istnieja domkniety
zbior parametréw sterujacych A, odpowiednio regularna dynamika f oraz lagran-
gian [, ktore spelniaja nastepujaca réwnosé:

H(t,z,p) = 21615{ (p, f(t,2,a)) —I(t, @,a) }. (1)

(HJ)

Opis réwnania (1) z wykorzystaniem probleméw sterowania optymalnego realizuje sig
poprzez funkcje wartosci okreslona dla kazdego (7,€) € [0,T] x R™ wzorem

Vi€ i int { g(eao) + [ ittau(o)a)a },
al- 0

gdzie a(-) jest sterowaniem o warto$ciach w zbiorze A, za$ x,(-) rozwiazaniem row-

nania

To(t) = f(t,x4(t),a(t)) dla paw.t € [0,7] takim, ze x,(7) =¢.

Trojke (A, f,1) o powyzszych wlasnosciach bedziemy nazywaé wiarygodng reprezen-
tacjg hamiltonianu H. Wprowadzenie nazwy ,wiarygodna reprezentacja” jest uzasad-
nione tym, ze trojka (A, f,1) spelniajaca réwnos¢ (1) nie jest wyznaczona jednoznacz-
nie i moze by¢ catkowicie nieregularna.

Istnienie wiarygodnych reprezentacji dla hamiltonianéw wypuklych ze wzgledu
na p najpierw badal Rampazzo [3], a nastepnie Frankowska—Sedrakyan [1]. Rampazzo
koncentrowal sie na badaniu ciggtych reprezentacji ze wzgledu na wszystkie zmienne.
Tymczasem Frankowska—Sedrakyan badali mierzalne reprezentacje ze wzgledu na t
oraz ich stabilno$é¢. Zaréwno Rampazzo jak i Frankowska—Sedrakyan swoje rezultaty
otrzymuja zakladajac pewien silny techniczny warunek.

Rampazzo w pracy [3] postawil problem, jak ostabi¢ wspomniany techniczny wa-
runek. Pokazemy, ze ten warunek nie tylko mozna ostabié¢, ale catkowicie wyelimino-
wac. W tym celu bedziemy potrzebowac nowej konstrukcji wiarygodnej reprezentacji,
ktorg przedstawimy podczas referatu.

Bibliografia
[1] H. Frankowska, H. Sedrakyan, Stable representation of convex Hamiltonians, Nonlinear
Anal. 100 (2014), 30-42.
[2] A. Misztela, Representation of convex Hamilton—Jacobi equations in optimal control the-
ory, 27 pages, arXiv:1507.01424v1.
[3] F. Rampazzo, Faithful representations for convex Hamilton—Jacobi equations, STAM J.
Control Optim. 44 (2005), 867-884.



