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Рассмотрим управляемую линейную нестационарную систему, описываемую векторным дифференциальным уравнением
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где
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 - вектор состояния размерности 
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 - вектор управления размерности 
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EMBED Equation.3[image: image7.wmf])
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- ограниченные матрицы размерности 
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 соответственно, заданы и непрерывны; 
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- заданная функция, ограниченная и  непрерывная;  
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 - заданные вектора.

Пусть задан функционал
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где  
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 - симметричные положительно определенные матрицы. 

Задача. Найти стабилизирующее управление 
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  такое, чтобы соответствующая ему допустимая пара 
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 удовлетворяла дифференциальному уравнению (1) с условиями (2) и доставляла минимальное значение функционалу (3).

Задача оптимального перевода объекта управления из некоторого начального состояния 
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 в новое желаемое состояние равновесия 
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 при ограничениях на управление и с учетом требований обеспечения критерия оптимизации за конечное время является практически затруднительным для реальных динамических систем. Эта задача оказывается часто большой проблемой на пути конкретного вычисления управляющих воздействий. Представляет большой интерес приведение динамической системы в положение равновесия за конечное время с таким управлением, чтобы в дальнейшем система оставалась в этом же положении равновесия [1].  Для обеспечения режима стабилизации необходимо время с неограниченной продолжительностью. 
В данной работе рассматривается задача оптимальной стабилизации, когда заданы граничные условия, т.е. необходимо привести управляемый объект из некоторого начального состояния  
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 в заданное желаемое состояние 
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. Предлагается новый подход построения стабилизирующего управления, основанного на принципе обратной связи с учетом ограничений на управления [2]. 
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