Teorfa del Control Optimo

Programa 2m,
= | DEPARIAMENID
l.- Forrulacidn de Bolza y generalizacidn del pquie%l“Wﬁﬁﬂ

(separadas y
mezcladas).Introductores de los multiplicadores de Lagrange constan-

tes vy variables,

2,~ Condiciones necesarias para la existencia de extremales de clases C'
y I' . Condiciones necesarias de Euler, Lagrange-Clebsch, Weierstras

y Erdnann-Weierstrass., Condicidn de transversabilidad.

3.~ Transformacidn de Legendre del Problema de fptimo y expresidn en for
ma canonica. Variables de estado y variables de control, Formulacidn
del Hamiltoniano., Introduccifn de las variables adjuntas. Ecuaciones

diferenciales candnicas de les extremales.,

,4"" 4,- Ecuaciones de Hamilton-Jacobi., Interpretacidn de Caratheorody de las
extremales como lineales de més rdpido descenso., Extremales y super-

ficies geodesicamenteequidistantes.

S.-~ Condiciones necesarias para un extremo bajo condiciones especiales:
dominio del vector estado y/o dominio del vector de control cerrados

Variaciones del control unilaterales y desigualdades de Euler,

6.~ Principio de maximalidad de Pontryagin y la condicidn de Weierstrass
lominio de control de variable en funci®n de la variable independien

te.

7.~ Problemas con ligaduras mondlonomicas de forma especial, Jlepresenta-
cidn de las condiciones necesarias para un extremo usande la lfnea
caracteristica (forma generalizada), de la curva de Zermeloj y la
linea H, Propiedades de ambas lfneas y significado de las variables
candnicas, Valor indice de Cicala,

8.,- La segunda variacién., El problema de Mayer., Teorema de los puntos

con jugados, Pormulacidn paramétriea.

9,~ Aplicacidn a problemas fisico-matemfticos.a) trayectorias &ptimas er
un campo gravitacional uniforme., b) trayectorias 8ptimas en un campc
de fuerzas centrales, c) Problema de Navegacién. Jlegién de puntos te=
minales adminisibles. d) solucidn brasquisticrdnica de méximo alcan-
ce en movimiento estacionmario y no estacionario.e) circuitos el€ctr_

cos con oscilaciones forzadas.f) los métodos de gradiente y su apli-

cW la teoria del control
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