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isdo asagidaki meseleye baxilir:

SUE) = p(x(t)) — muin, 1)
X(t) = f (x(0),u(t),ut—h),0),t el =[ty, 1], X(to) = X, 2)
u)eUt)cR tel, =[t,—ht]. (3)

Burada R'- r &lgllli Evklid fezasi ve R':i=R:=(-u,+x);xeR"faza deyigeni, uecR'
idareedici vektordur; x,eR"t,,t;,heR vo h>0 geyd olunmus adadlerdir, belo ki,
ty+h<t; o(x):R" >R wvo f(x,uvt):Q—>R" vo Q=R"xR"xR'xl  verilmig

Viitel
funksiyalardir; U (t) = = , burada, V vo W
W, te[ty—h,tp)

R"-in verilmis alt coxluglaridir.

u(~)eC~I+<Ih,Rr) coxlugunun (3) sertini 6dayan her bir u(-)elementi mimkiin
idareedici adlamir. (2) sisteminin u(-) miimkiin idareedicisine uygun olan x(-) hall
miimkiin trayektoriya, (u() X(-))ci]ti] ise miimkiin proses adlanir.

9ger u’(-) mimkin idareedicisi (1)-(3) mesalesinini hallidirse, onda u’(:)
optimal idasredici, u°(-)-a uygunx’(t),t € I optimaltrayektoriya, (uo(-),xo(-))c[]t[] iso

optimal proses adlanir.
Masalonin verilanleri Uzarine muayyan sartlor qoymagla, xususi variasiyanin
komayi ile agagidaki teorem isbat edilmigdir.

Teorem. (Pontryaginin maksimum prinsipinin analoqu) Fearz edak Kki, go()

funksionali R"-de kesimez diferensiallanandir, f(-) vektor funksiyasi ve onun f,(-)

xUsusi téremasi Q coxlugunda kesilmazdirler. Onda (u°(~),x°(~))mijmki]n prosesinin

optimal proses olmasi Ugln asagidaki barabarsizliyin dogrulugu zeruridir
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Z(H)A(G,uo(e—h)) H(0)+ y(0+ h)A(u°(0+h),G) H(6+h)<0. (4)
Burada y(-)funksiyasi [t,,t,) goxiugunun xarakteristik funksiyasidir,
H(y,x,u,v,t) =y f(x,u,v,t) ise Hamilton-Pontryagin funksiyasidir;

A(a,uo(a_h))H (0)=

v? (0)] 1(x(0).0.0° (0-h),0)- £ (L (@)@ ©-h.0)) |

A<u0(0+h),G)H (@ + h) ifadesi analoji olaraq tayin olunur;

l/)o(t):—HX(l//O (t),xo(t),uo(t),uo(t—h),t),t el,
y° t) = —§0x(xo (t)-
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