Mat-2.148 Dynaaminen optimointi Karelahti

Tentti 8.5.2007

Kirjoita koepapereihin selvisti

- Mat-2.148 Dynaaminen optimointi, tentti 8.5.2007
- opintokirjan n:ro, TEKSTATEN sukunimi, viralliset etunimet (puhuttelunimi alleviivaten)

- koulutusohjelma (ei osasto), vuosikurssi
- nimikirjoitus

1. Méérittele lyhyesti, mutta tismallisesti (formuloi)

a) Ohjattavuus

b) Optimaalisuusperiaate

¢) Singulaarivili

d) Lokaali tasapainoanalyysi
e) Minimiponnistustehtéva

f) Kollokaatiomenetelms

2. Ratkaise Hamilton-Jacobi-Bellmanin yht#lsn avulla optimaalinen ohjaus tehtaville
1 0.04 11 1
minJ = =z2(0.04) + / {—xz(t) + ~u2(t)J dt
2 0 4 2
2(t) = —10z(¢t) + u(t).

Vihje: kokeile muotoa J (z(t),t) = 1K (t)2%(t) olevaa yritetts.

3. Etsi ekstremaalit funktionaaleille

a) J(z) = J§ [2°(t) + 2&(t)z(t) + 22(t)] dt; ©(0) =1, 2(2) = —3,
b) J(z) = f} [%g'c?(t)+x(t)¢(t)+¢(t)+x(t)} dt; z(0) = 1, z(1) vapaa.
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4. Tarkastellaan tehtdvaa

minJ = [ 1 -;- [222(t) + 3(6) + (1)
i5(t) = —z1(t) + [1 — 23(t)] wa(t) +u(t),

missé alku- ja lopputila on annettu.
a) Madrits liittotilayhtalot.
b) Maéritd Hamiltonin funktion minimoiva ohjaus, kun

i) u(t) on rajoittamaton.
i) Ju(®)] < 1.

5. Tarkastellaan optimisdatotehtavad

minJ = hz(t)) + /tt’ o(a(t), u(t))dt
&(t) = f(z(t),u(t)), =z(to) =z, =(ts) vapaa.

Osoita, ettd suorien menetelmien antama ratkaisu toteuttaa approksimatiivisesti opti-
misditotehtavan ratkaisun vilttamattdmit optimaalisuusehdot.

Toisin sanoen muodosta optimisditotehtavad approksimoiva epilineaarinen optimoin-
titehtavé diskretoimalla ylli esitetty tehtivi ajassa ja johda diskretoidun tehtavan valtta-
mittomét optimaalisuusehdot. Vertaa johtamiasi ehtoja optimisaitotehtavan valttadméat-
témiin optimaalisuusehtoihin ja pohdi, mité diskretoinnin tihentdmisesté seuraa.





