
CONTROL AVANZADO DE SISTEMAS
Control Óptimo

Tema 2
2. Solución al problema general de la optimización discreta

ECUACIONES DEL CONTROLADOR ÓPTIMO GENERAL

Modelo del sistema:
xk+1 = fk(xk, uk)

(fk ∈ Rn es una función, en general, no lineal)
Función de coste:

J = φ(N, xN) +
N−1∑
k=0

Lk(xk, uk)

Hamiltoniano:

Hk(xk, uk) = Lk(xk, uk) + λT
k+1f

k(xk, uk)

Ecuaciones del controlador óptimo:

Ecuación de estado:

xk+1 =
∂Hk

∂λk+1
= fk(xk, uk)

Ecuación de co-estado:

λk =
∂Hk

∂xk
=

(
∂fk

∂xk

)T

λk+1 +
∂Lk

∂xk

Condición estacionaria:

0 =
∂Hk

∂uk
=

(
∂fk

∂uk

)T

λk+1 +
∂Lk

∂uk

Condiciones frontera:(
∂L0

∂u0
+

(
∂f 0

∂x0

)T

λ1

)T

dx0 = 0

(
∂φ

∂xN
− λN

)T

dxN = 0
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