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Більшість автоматизованих систем керування функціонує [1] в умовах 

невизначеності, пов'язаної з недостатньою інформацією про об'єкт керування, 

або неточністю його математичної моделі, або вихідних даних і т.д. Тому 

завданням керування недовизначеними об'єктами приділялася і приділяється 

велика увага. Розглядається і пропонується розв’язок задачі побудови 

гарантованого керування лінійною системою, що знаходиться під впливом 

збурень невідомої природи. 

Динаміка стану об’єкта ( )x t  може бути описана наступним чином при 

керуванні ( )u t  і  зовнішніх збуреннях 0 , ( )f f t  

               0

( )
( ) ( ) ( ) ( ) ( ) ( ),            0 ,

(0) ,
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           (1) 

Розглянемо задачу пошуку оптимального керування u
,  що задовільняє 

умову інтегрально - квадратичного критерію оптимальності.           

Для цього треба ввести позначення для вектора збурення та для вектора 

керувального діяння 
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0 0 0w F f , 
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1/2( ) ( ) ( )v t D t u t ,  
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1/2( ) ( ) ( )wK t K t F t , 
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а для розв’язання задачі за мінімаксним принципом Понтрягіна побудувати 

функцію Гамільтона ( , , , )H x v w  , з умови мінімізації (максимізації), з  якої за v

(або w) отримати матричне диференціальне рівняння типу Ріккаті, розв’язок 

якого дає оптимальні значення для функцій керування ( )v t  і збурення ( )w t  

              ( ) ( ) ( ) ( )T

vv t B t P t x t   ,  
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Значення функціоналу ( , )J v w
 

, проминаючи проміжні викладки, може 

мати  кінцевий вигляд 
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