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Рассматривается задача минимизации функционала

Т

j ( u ) = J ( u * K u + u * L * x  + x * L u + x * M x ) d t  (!)
о

на траекториях дифференциальной системы
dx/dt = A(t)x + B (t)u+ f( t) , где f ( t ) -  непрерывная Г-периодическая

функция, x(t) - Г-периодический n-мерный вектор, u(t) - Т-

периодический w-мерный вектор (m<n), x e R n, u e R ” , 
A (t) ,B (t) ,K (t) ,L (t)M (t)  - Т-периодические матрицы соответствую
щих размерностей, М  - симметричная, К  - симметричная и положитель
но определенная матрица (* - знак транспонирования).

В работах [1, 2] показано, что оптимальное управление и, достав
ляющее минимум функционалу (1), достигается на векторе
u = —К 1 J(L* +В* N )x — В* r j , где т и N  - решения вспомогательных 
линейного дифференциального и матричного уравнения типа Рикати: 
dN/dt = NBK 'В* N +n (bK~‘L* - a)+(LK_1B* -A*)n +LK "'L*-М; N(o)= Ы(Г) (2)

dr/dt = (LK _1B* -A* +NBK ‘B*)r + Nf ;r(0) = r(T)
И если при решении линейного дифференциального управления осо

бых проблем, как правило, не возникает, то при решении дифферен
циального матричного уравнения типа Рикати нам приходится нахо
дить решения нелинейной системы достаточно высокой размерности.

Для решения задачи (2) с успехом может быть применен метод, опи
санный в работе [3].
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