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В классе кусочно-непрерывных скалярных управлений u(t), teT  = [t,,t‘ \, t ,< t'<  + ж,
рассматривается линейно-квадратичная задача терминального управления:

а" = (р(|(х11 (/•))= тіп ф„(х(с)), і  = A(t)x + b(t)u, x(t,)=x0, ф,(х(г'))<р, \u(t}< L, teT , ( j)
(ф0(x) =c'x + x' Dx/2, (p,(x)= d’x + x'Qx/2, c, d, x є R", L, p є R, D,Q є Rm", D>Q,Q>o]

Здесь A(t), b(t), t e T, ■- кусочно-непрерывные «хи-матричная и «-векторная функции.
Понятия допустимого и оптимального управлений определяются стандартно.
Пусть x a = \xeR" :ф0(х)<а}, Xf = {хе R" :ф,(х)<р}. Задача (1) эквивалентна следующей:

a0 = min а, х = A(t)x + b(t)u, x{t,) = x0, х ( ґ ) є  X а, х ( ґ ) є  X f ,  Jw(/)j < L, teT. (2)
Пусть h,, i e l ,  и Vj) г е / ,  ( /  = {l,2 , m>n + 1) -  семейства единичных «-векторов, 

каждые и из которых являются линейно-независимыми. Вычислим g ’ (a)= max h’x \

g (a) = min h]x; f ’ (p) = max v’x ’> T = min Vx  ̂ / є / .  Вводим кусочно-линейную аппроксимацию
1 X fiX il ’  л-eTf 1 1 геЛф 1

задачи (2):
а “ = min а, х = A(t)x + b{t)u, x(t.) = x0,
g., (а )^ Kx(t')< gf (а), /„  (р) < v]x(t’) < f ' (р), / є /; \и(і) < L, t є Г. 

Существование допустимых управлений выявляется с помощью задачи первой фазы. 
Выберем произвольно допустимое управление |д(/)|<£, teT ' ,  подсчитаем v'x(/'), і е Г ,  введем
множества / ‘ = [/є /:vpc(/*)</.,(р)}, Г  = {/є /:v ;3f(c)> /’ (p)} и вычислим со, = v , ' x ( c (р), і е Г ;  
S1 = v'5c(/*)- f*(p), / є / * .  Сформируем задачу первой фазы:

^ iXntl -> min, X = A{t)x + b(t)u, x(t,)= х0,|и(/)( < L, t є Т,
/е /+и г

/ . ,  (р) + Y s  v’x(l •)+ xn+l < /*  (p) -  у, г є / -; / . ,  (p) + у < v,'jc(r*) -  *„чі < f ’ (p)-y, і є E i
/ . , (p) < v;x(/‘)< / / (p), г є /" = /  \ (Г U Г  } 0 < xnl < Si, г є / + U / ~ •

Здесь у ~ малое число, которое характеризует степень выполнения условия Слейтера:

О < Y < Y 0/2 > Y 0 =  m i n  ( / Г ( р ) ~  / . ,  (р ))> ' є 1  •

Если задача (3) имеет допустимые управления, то строятся ее программные решения. 
Задача (3) является нелинейной задачей оптимального управления. Для се решения введем 
вспомогательную задачу:

P(a)= min P,X = А(г)х + b(t)u, x(t,)= хр = X0 + р/,

g., (а) ̂  h',x(t‘ )< g,*(a), /., (р)< v>(/’ )< /Др), / є /; \u{t]<L, leT,(fieR).
Здесь 1 = х’ - х 0, ф0(х‘ )= mino0{x), x e Xf -

При фиксированном значении а задача (4) является линейной задачей оптимального 
управления, для которой разработан быстрый двойственный метод вычисления оптимальных 
программ (модификация алгоритма [1]). Оптимальное значение а “ критерия качества задачи 
(3) равно минимальному корню уравнения р(сс) = 0- Решив это уравнение и применив 
специальную процедуру доводки, получим оптимальное управление исходной задачи (1).

Построенные алгоритмы вычисления оптимальных программ позволяют, следуя [1], 
реализовать оптимальные управления типа обратной связи в режиме реального времени.

.
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