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ЗАДАЧА ТЕРМИНАЛЬНОГО УПРАВЛЕНИЯ ДЛЯ
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Для трехмерной аффинной управляемой системы

ẋ = 1 + zu, ẏ = u, ż = (−x + az)u, a = const, (1)

принадлежащей к классу (0, 2a)− C-систем (о C-системах см. [1, 2]), рассматрива-
ется задача терминального управления, которая заключается в следующем. Заданы
начальная (x0, y0, z0) и (xf , yf , zf ) конечные точки. Требуется определить такое управ-
ление u(t), t ∈ [t0, T ], и соответствующее решение (x(t), y(t), z(t)), t ∈ [t0, T ] управля-
емой системы (1), при котором (x(t0), y(t0), z(t0)) = (x0, y0, z0) и (x(T ), y(T ), z(T )) =
(xf , yf , zf ). При решении задачи используется переход к эквивалентной системе де-
композированной на независимые уравнения, возможность которого показана в [1, 3].
Демонстрируется пример численного решения задачи терминального управления

для управляемой системы (1), при a = 4. В примере требовалось найти управ-
ление u(t), переводящее начальную точку A с координатами (1, 1, 1) в конечную
точку B с координатами (2, 0, 1/2). Задача решена с помощью управления u(t) ≈
−1,311931663t+0,4291093763. При этом найдены уравнения траектории движения из
точки A в точку B.
Время движения из точки A в точку B составило T ≈ 1,604365303.
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