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ЛИНЕЙНАЯ ЗАДАЧА ОУ С НЕФИКСИРОВАННЫМ  

КРАЕВЫМ УСЛОВИЕМ 

В КЛАССЕ ИМПУЛЬСНЫХ ФУНКЦИЙ 

 

Рассмотрим линейную задачу оптимального управления: 

   * maxJ u c x t  , 

     1x t Ax t bu t   ,    00x x ,   * *

*g Hx t g  , 

     *

*f t u t f t   ,    *0,1, , 1t T t  
.
 

Здесь   nx t R ,  u t R , t T ; nxnA R ; mxnH R , rankH m ;  

c , b , 
*g , *g   – заданные векторы соответствующих размеров,  *f t , 

 *f t , t T – заданные функции; 

Понятия допустимого, оптимального, субоптимального управле-

ний и соответствующих им траекторий вводятся стандартно. 

Исходная задача эквивалентна задаче 

( ) ( ) max,
t T

c t u t


 *

*( ) ( )g h t u t g  ,      *

*f t u t f t  , t T , 

где    *,c t c F t t b ,    *,h t HF t t b ,  *

* * 0, 1g g HF t x   , 

 * * *

0, 1g g HF t x   ,  ,F t t  – фундаментальная матрица решений 

системы ( 1) ( )x t Ax t  .  

Опорой исходной задачи  назовём совокупность 

 ,оп оп опK I T  двух множеств 
опI I , 

опT T , оп опI T , для которой 

матрица     *, , ,оп оп опP H I J F t t b t T    неособая. 

Получена формула приращения критерия качества 

         ,
H ОПt T s I

J u t u t v s s
 

        

где 

( ) ( ( , ) ( , ) ( ), )( ( ), )оп оп оп опI H I J F t t b u t t T u t t T        
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( ( , ) ( , ) ( ), )( ( ), );оп н нH I J F t t b u t t T u t t T      

     ОП оп опI I I  

   ,    

где      u t u t u t   , t T – приращение управления. 

 Сформулирован критерий оптимальности для исходной задачи. 

 

 

Е. М. Решетникова, М. В. Кулагина 
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МЕТОДЫ ОПТИМИЗАЦИИ ЛИНЕЙНОЙ  

ДИСКРЕТНОЙ СИСТЕМЫ УПРАВЛЕНИЯ 

 

Рассмотрена задача оптимального управления линейной дискрет-

ной системой в форме: 

 

 1 max,c x t   

),()()1( tbutAxtx   
*

0(0) , ( ) ,x x Hx t g           (1) 
* *

* ( ) , {0,1,..., 1},f u t f t T t      

где T − промежуток управления; ( ) nx x t R   − вектор состояния ди-

намической системы в момент времени  ;t T  ( ),u t  ( ) 1u t  − управ-

ляющее воздействие в момент времени ;t T  , ,A b g  − кусочно-непре-

рывные n n матричная, n векторная и m векторная функции; 

0

nx R − начальное состояние системы; m nH R    матрица парамет-

ров выходного устройства, причем ;rankH m n   
* *

* *, ,f f f f  − за-

данные числа. 

С точки зрения общих задач линейного программирования задача 

(1) при больших N, типичных при сколь-нибудь точном исследовании 

непрерывных динамических систем, имеет две особенности: большое 

число основных ограничений специальной структуры; большое число 

переменных [1]. 

Рассмотрен алгоритм адаптивного метода для данной задачи, учи-

тывая ее специфику. Данный алгоритм начинает работу с произволь-

ного допустимого управления, которое в практических задачах часто 
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