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Введение. При оптимизации режимов нагрева различных материалов широко используется математическая теория оптимального управления [1]. При построении алгоритмов оптимального управления по принципу обратной связи (синтезирующее управление) необходимо решать систему нелинейных дифференциальных уравнений типа Риккати [2, 3]. Исследователей интересуют интервалы стационарности решений этой системы, так как по ним строятся алгоритмы управления с более простой технической реализацией. 

В данной работе продолжено исследование свойств решений вспомогательной системы уравнений в частных производных [4].
Постановка задачи. Пусть состояние управляемого процесса определяется функцией 
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с начальным и граничными условиями
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где 
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 характеризует температуру однородного тонкого стержня в точке «
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Задача 1 (задача оптимального управления). Найти синтезирующее управление 
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 и соответствующее ему обобщенное решение 
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 уравнения (1) с условиями (2), доставляющие минимальное значение функционалу
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где постоянные 
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Оптимальное синтезирующее управление имеет вид:
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Вспомогательные функции 
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 в (4) определяются из системы дифференциальных уравнений в частных производных:
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Задача 2. Требуется решить систему вспомогательных уравнений (5) – (8) и исследовать свойства функций 
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Решение задачи 2. В данной работе в отличие от [4] для решения 
(5) – (6) не используется квазилинеаризация. На этапе определения из (6) граничного значения в методе прогонки получено квадратное алгебраическое уравнение, которое решается на каждом слое 
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, близкое к [4] (см. рис. 1 – 2). 
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Рис. 1. Функция 
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Рис. 2. Функция 
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Исследование свойств 
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и выясним возможность его применения для целей управления (3). Возьмем 
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). Расчеты показывают, что алгоритм (9) переводит температуру объекта (1) – (2) в заданную зону (см. рис. 3).

[image: image45.emf]020040060080010001200140016001800

550

600

650

700

750

800

850


Рис. 3. Температура при управлении (9).

Расчеты выполнены при следующих значениях параметров:
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График разности 
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Выводы. Подтверждено наличие интервалов стационарности решений вспомогательной системы уравнений типа Риккати с двумя переменными в линейной СРП. 
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