POVZETEK

V delu formuliramo osnovni problem vodenja za linearne
(x = Ax+Bu) in za nelinearne sisteme (R=flh,xm) )i Pokazemo
nekaj lastnosti mnozice stanj, ki jih lahko privedemo do
ciljnega stanja z uporabo dopustnih nadzornih funcij. Za
linearne avtonomne sisteme je ta mnozica enaka celemu
prostoru stanj (popolna vodljivost), ce je rang matrike
[B,AB,AZB,...,An_lB] enak dimenziji prostora stanj in ce je
Re(A) < 0 za vsako lastno vrednost » matrike A.

Problem optimalnega vodenja je najti uspesno nadzorno

funkcijo u, za katero ima funkcional

C[g]==E*f°(s,§[s],g(s))<ka najmanjso vrednost. Pri tem je
x[t] odziv na nadzorno funkecijo u in t, ¢as prihoda do
ciljnega stanja. Za ta problem pokazemo eksistencni izrek za
sisteme, ki izpolnjujejo pogoj konveksnosti.

Posebna vrsta optimalnega problema je tasovno optimalni
problem, za katerega je C[g]==t*. Poleg eksistence casovno
optimalne nadzorne funkcije pokazemo tudi enolic¢nost za

normalne sisteme.
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