Teoria sterowania
Kolokwium II (31 maja 2006, 18:15-19:45)

Zadanie 1. Dane jest réwnanie drugiego rzedu

t—t=u xzeR, Ju <1

Rozwiaz problem czasooptymalnego sterowania do punktu (z, %) = (0,0).
(i) Podaj réwnania fragmentéw trajektorii optymalnych,

(ii) Podaj liczbe zmian sterowania i ich miejsce geometryczne,

(iii) Znajdz obszar, z ktérego (x, %) = (0,0) jest osiagalny,

(iv) Naszkicuj rysunek.

Zadanie 2. Korzystajac z ZMP wyznacz optymalng trajektorie dla nastepujacego problemu
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Zadanie 3. Oblicz druga wariacje funkcjonatu dltugosci metryki euklidesowej na ptaszczyznie.
Jakie wnioski o optymalnosci mozesz wysnuc¢?

Zadanie 4. W R” dana jest podrozmaitos¢ M wymiaru n — 1. Niech N C R" x R" bedzie

podrozmaitoscia sktadajaca sie z par (x,p), gdzie x € M, a p jest wektorem prostopadtym do M
w punkcie z. Wykaz, ze N jest Lagrangowska.

Zadanie 5. (nieobowiazkowe) Wykaz twierdzenie o niezmienniku catkowym Poincarego-Cartana.
Wezmy rozszerzong przestrzen fazowsg R?"T! ze wspotrzednymi py,...,pn, 21,..., 2, t. Niech dana
bedzie funkcja Hamiltona H (p,z,t). Niech dwie krzywe zamkniete 7, v, obejmuja jedng i te sama
rurke trajektorii pola hamiltonowskiego pochodzacego od funkcji H. Wtedy catki z formy pdg — Hdt
po obu tych krzywych sa réwne.



