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ЛИНЕЙНАЯ ЗАДАЧА ОПТИМАЛЬНОГО УПРАВЛЕНИЯ  

С НЕФИКСИРОВАННЫМ КОНЕЧНОМ СОСТОЯНИЕМ 
 

Рассмотрим линейную задачу оптимального управления: 

    max txcuJ , 

     tbutAxtx 1 ,  
00 xx  , 

  *

* gtHxg  , 

     tftutf **  ,  1,,1,0 *  tTt   

 

 

(1) 

Здесь   nRtx  ,   Rtu  , Tt ; nxnRA ; mxnRH  , mrankH  ; c , b , *
g , 

*g  – заданные векторы 

соответствующих размеров,  tf * ,  tf
*

, Tt  – заданные функции; 

Понятия допустимого, оптимального, субоптимального управлений и соответствующих им траекторий 

вводятся стандартно. 

Задача (1) эквивалентна задаче 
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(2) 

где    bttFctc ,* ,    bttHFth ,* ,  
0

*

** 1, xtHFgg  ,  
0

*** 1, xtHFgg  ,  ttF ,  – фундаментальная 

матрица решений системы )()1( tAxtx  .  

Опорой задачи (1) назовём совокупность  
ОПОПоп TIK ,  двух множеств IIОП  , TTОП  , 

ОПОП TI  , для 

которой матрица     
ОПОПоп TtbttFJIHP  ,,, *  неособая. 

Получена формула приращения критерия качества 
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);),()(),(),(),(( НHОП TttuTttubttFJIH    

     
ОПОПОП III 

   ; 
ОПН TTT \  

где      tututu  , Tt  – приращение управления. 

Сформулирован критерий оптимальности для задачи (2). 
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