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ЗАДАЧА ОПТИМАЛЬНОГО УПРАВЛЕНИЯ  

СО СМЕШАННЫМИ ОГРАНИЧЕНИЯМИ  
 
Рассмотрим линейную задачу оптимального управления: 
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Понятия допустимого, оптимального, субоптимального управлений и соответствующих им траекторий 

вводятся стандартно. 

Задача (1) эквивалентна задаче 
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Получена формула приращения критерия качества 
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где      tututu  , Tt – приращение управления. 

Сформулирован критерий оптимальности для  задачи (2). 
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