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Quasi-optymalne sterowanie w nieliniowym
przełączającym zagadnieniu optymalnego śledzenia

W referacie zostanie przedstawiony problem wyznaczania quasi-optymalnego ste-
rowania pewnego układu śledzącego z przełączeniami markowskimi scharakteryzowa-
nymi macierzą przełączeń Γ.

Będziemy rozważać wielomianowy stochastyczny układ hybrydowy opisany sto-
chastycznymi równaniami Ito

dx(t) = [A(r(t))x + Φ(x(t), r(t)) + B(r(t))u(t)] dt+
M∑
k=1

Gk(r(t))dwk(t),

x(t0) = x0,

gdzie x jest n-wymiarowym wektorem stanu, u(t) jest m-wymiarowym wektorem ste-
rowania, A(l) ∈ Rn×n, B(l) ∈ Rn×m and Gk(l) są odpowiednio stałymi macierzami
i wektorami; l = 1, . . . , N , k = 1, . . . ,M , Φ(x(t), r(t)) jest pewnym nieparzystym
wielomianem, wk(t), t ­ 0, są wzajemnie niezależnymi standardowymi procesami
Wienera, k = 1, . . . ,M , r(t), t ­ 0, jest prawostronnie ciągłym łańcuchem Marko-
wa przyjmującym wartości w skończonym zbiorze S = {1, 2, . . . , N} z macierzowym
generatorem Γ = [γij ]N×N , tzn.

P{r(t+ δ) = j | r(t) = l} =

{
γljδ + o(δ), if l 6= j,

1 + γllδ + o(δ), if l = j,

gdzie δ > 0, γlj ­ 0 jest współczynnikiem przejścia z l do j if l 6= j, γll = −
∑
l 6=j γlj .

Zakładamy, że kryterium optymalizacji ma postać

I = E
[
(x̄− xr)TQ(r(t))(x̄− xr) + Ψ(x̄− xr, r(t)) + ūTR(r(t))ū

]
,

gdzie

x̄ oraz ū oznaczają odpowiednio stacjonarne wartości wektora stanu i sterowania;

xr jest śledzonym stałym wektorem, Q(l) ∈ Rn×n oraz R(l) ∈ Rm×m, l ∈ S, są
stałymi dodatnimi macierzami;

Ψ(x̄, r(t)) jest parzystym wielomianem.

Quasi-optymalne sterowanie będzie wyznaczane za pomocą procedury iteracyjnej,
gdzie nieliniowy wielomian Φ(x(t), r(t)) będzie linearyzowany, a Ψ(x̄) kwadratyzowa-
ny oraz wykorzystamy metodę LQG dla układów ze średniokwadratowym kryterium.
Otrzymane wyniki będą ilustrowane przykładem.


