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СЕКЦИЯ 1.  ВЫЧИСЛИТЕЛЬНЫЕ МЕТОДЫ АЛГЕБРЫ И АНАЛИЗА 

Н.А. Алёшин 
Беларусь, Гомель, ГГУ имени Ф. Скорины  

СТРУКТУРА И ОПРЕДЕЛЯЮЩИЕ ЭЛЕМЕНТЫ СПЕЦИАЛЬНОЙ 
ЗАДАЧИ ОПТИМАЛЬНОГО УПРАВЛЕНИЯ  
В классе кусочно-непрерывных функций рассмотрим задачу: 
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Исходная задача (1) эквивалентна задаче оптимального управления с фазовыми 
ограничениями 
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Понятия допустимой, оптимальной и субоптимальной пары ( )( )⋅u,α , где 

( )( ),u u t t T= ∈ , и соответствующих траекторий вводится стандартно.  
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Совокупность 
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назовём структурой решения задачи (2). 
Введём совокупность параметров 
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которую назовём определяющими элементами решения задачи (2). 

Совокупность S , 0θ  (3), (4) – конечномерная, полная информация о решении 
задачи (2). Решение задачи (2) однозначно строится (восстанавливается) по заданным 
параметрам S  и 0θ . Таким образом, проблема поиска решения задачи (2) сводится к 
проблеме построения конечного набора параметров S  и 0θ . 

Элементами структуры (3) являются целые числа, и для их идентификации не 
обязательно знать оптимальное управление. Достаточно знать хорошее приближение 
( )⋅u~  к ( )⋅0u . 

Кроме структуры (3), для построения оптимального управления надо знать точ-
ные значения определяющих элементов. Имея приближенное решение задачи, можно 
построить только приближенные значения ∗θ  определяющих элементов 0θ . 

Основываясь на этих рассуждениях, предложим следующую схему построения 
конструктивного алгоритма решения задачи (2). 

Алгоритм состоит из двух процедур. 
С помощью первой процедуры – процедуры формирования и анализа решения 

опорных задач (ФАРОЗ) – построим приближенное решение задачи (2) и по этому ре-
шению идентифицируем структуру S  и вычислим приближенное значение ∗θ  опреде-
ляющих элементов 0θ . 

Далее, используя вторую процедуру, называемую доводкой, найдем точные  
(со сколь угодно высокой точностью) значения 0θ  определяющих элементов (4) и по 
известным параметрам S , 0θ  восстановим решение задачи (2). Построение парамет-
ров 0θ  осуществляется путем решения специальной системы уравнений методом Нью-
тона. В качестве начального приближения к решению системы уравнений используется 
вектор ∗θ . 
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