Mat-2.148 Dynaaminen optimointi Karelahti

Tenttr 18.5.2006

Kirjoita koepapereihin selvésti

- Mat-2.148 Dynaaminen optimointi, tentti 18.5.2006
- opintokirjan n:ro, TEKSTATEN sukunimi, viralliset etunimet (puhuttelunimi alleviivaten)

- koulutusohjelma (ei osasto), vuosikurssi
- nimikirjoitus

1. Madrittele lyhyesti, mutta tdsmiéllisesti (formuloi)

a) Optimaalisunsperiaate

b) Prinsessa Didon ongelma
¢} Funktionaalin inkrementti
d) Lokaali tasapainoanalyysi
e} Tsoperimefrinen rajoitus

f) Nashin tasapainoratkaisu

2. Ratkaise Hamilton-Jacobi-Bellmanin yhtdlén avulla optimaalinen ohjaus, joka minimoi
kriteerin

J{u) = /00 et [axg(t) + buz(t)] dt
0
lineaariselle systeemille
i(t) = —z(t) + u(t), =(0)=124>0, a,br >0

Vihje: kokeile yritettd J* (z(t),t) = e ™ Az*(t).
3. Miiriti variaatiolaskennan keinoin lyhin rata pisteestéd z(0) = 2 suoralle 8(¢) = —4t + 5.

4. a) Hae vilttaméittomit ehdot ekstremaalille, kun

Jw) = [ [w30) + (e + wh0) + wio)] de

ja un (£) = wo(t) sekid in(t) = —wi(t) + [L — wi(®)]we(t) + wa(t) (3p)-

b) Méaaras optimiohjaus ja tilan optimitrajektori, joka maksimoi kriteerin

1
J(u) = f [~a2() — w2(t)] dt
0
lineaariselle systeemille

#{t) =u(t), =z(0)=1, =z(1} vapaa (3p).



5. Olkoon lineaarinen systeemi muotoa

3;2(t) = —U(t),

missd ohjaukset on rajoitettu |u(t)| < 1. Minimoitava kriteeri on muotoa

tlr g
J= /D > [#30)] ot
Loppuaika t; on vapaa ja x(t;) = 0.

a) Magrita liittotilayhtilot ja tarvittavat reunaehdot (1p).

b) Tutki singulaarivélien olemassaolon mahdollisuus ja mahdollisten singulaaritrajek-
torien optimaalisuus (5p).



