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One method for optimal control synthesis for moving robot capture on the given
trajectory is proposed. It is based on the special choose of quality functional and
leading optimal control synthesis problem to the variation one. The methods of
variation theory allows to write in the evident form the system of differential equations
for optimal control calculation. That is why the problem of optimal control synthesis
can be solved as Cauchy problem.
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2
232

2
323

2
21 =+θ+θ+θθ+θ+θ+θθ+θθ AAAAAAAA ���������� ,        (11)

��� 231213221 kkkkA −= ,  331213232 kkkkA −= , 2121223 kkkkA −= ,

1333134 kkkkA −= , 3122135 22 kkkkA −= , ( ) 2/3212216 QQkkkA ++= ,

( ) 2/3113317 QQkkkA +−−= , ( )1218 QQkA −= .

-�������������������������

�����'(�� -��� ������	
�� 	�� ��������� 821 , AAA � �� ��� 01 ≠A � ��� 02 ≠A � ������ ��	�

�����������������������
�

222 : θ∆+θ=θ ��� ,        333 : θ∆+θ=θ ��� ,      (12)

�����������!��	�/�����������������
������	����
�������
�
	


( )( ) 0332213233221 =+θ+θ+θθ+θ+θ PPPBBB ������ . (13)
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�� �!���&���#�
����!������������������	�� ������
���
����������
����������� 2θ� ���� 3θ�

��������������
��
����

3
2
2θθ �� : 11 AB = , 2

2
3θθ �� : 22 AB = , 2

2θ� : 13131 // AABAP == , 2
3θ� : 24242 // AABAP == ,

32θθ �� : 1422415122153 // AAAAAAAPBPBAB −−=−−= , 1: 383 / BAP = .

"��������	�� �����������
� 2θ� ���� 3θ� �����
�!�������������

( ) ( )
( ) ( )




=−−−−−+
=−−−−−+

.0/////

,0/////

13224156
2

13224151381

13224157
2

13224152482

AAAAAAAAAAAAAAAAAAA

AAAAAAAAAAAAAAAAAAA
         (14)

'����

����,����
�������������	�� ������
� 821 , AAA � �����!!�������	�

11 AA = ,   22 AA = ,   3133 θ∆+= �AAA ,   2244 θ∆+= �AAA ,   322155 22 θ∆+θ∆+= �� AAAA ,

3523
2
3232166 22 θ∆+θ∆+θ∆+θ∆θ∆+= ����� AAAAAA ,

2534
2
2132277 22 θ∆+θ∆+θ∆+θ∆θ∆+= ����� AAAAAA ,

3726325
2
34

2
232

2
323

2
2188 θ∆+θ∆+θ∆θ∆+θ∆+θ∆+θ∆θ∆+θ∆θ∆+= ���������� AAAAAAAAA .

#��������!�
�����
���
��� ��	��� �'����������,�����*�� ��������� �������� ����

��� ���

2θ� ���������������� 3θ� ��.�
���������������������
���������������� 211 / RR=θ∆� , 432 / RR=θ∆� ,

��

+−−−−−= 3
4

4
14

2
3

4
28

4
2

2
173

4
2174

2
2

3
175

3
2

2
11 AAAAAAAAAAAAAAAAAAAAR

543
3
21

2
54

2
2

2
13

2
4

2
2

2
152

2
4

3
1 222 AAAAAAAAAAAAAAAAA +−−+ ,

54
3
2

3
153

4
21

2
42

4
16

4
2

2
1

2
3

5
27

3
2

3
12 AAAAAAAAAAAAAAAAAAAR +−−++−= ,

−−++−−= 2
53

2
2

2
165

2
2

3
15

2
3

3
218

2
2

4
163

3
2

2
13 2 AAAAAAAAAAAAAAAAAAAR

3
3

4
2642

4
15432

3
1

2
43

4
14

2
3

2
2

2
1 22 AAAAAAAAAAAAAAAAAA −−+−− ,

542
4

153
3
2

2
1

2
4

5
16

3
2

3
1

2
3

4
217

2
2

4
14 AAAAAAAAAAAAAAAAAAAR −++−−= .

"����������������

'���������� //������������������ �
����
� ������ '� ����� �
��
�����,�� ��
�� ��� �������
�

�
	���������!����������+����������
	�����������
�������*
�����
�
	��"������
���
�*
� 2θ�

������ 3θ� � �����������!�
�������� ����������

��� �
���������*�/��
�������������� �	�/�����

�����	����	���
�
���������2�������������������������
��������	��
�������!�������������
�

�������
�
	�

.�
�����
� 1>m ���
������������������*����
��
����������
����
����������������
�//

��������� 121, +θθθ m
���� ��1	,�������	������������
������	��������
����� )()(),( 111 ttt m+θθθ � ,

�����������
���������
���������	�������������
���������������$�*��

1.���#���-��1�5�������-����������#�	�$%��$���	������#����$���� %���%6���4�����
����������*���$��$������������	�	������(�1�����#���-��1�����	�����	����	��	��	���	����
�	�� �����	� ��
�������
� �	����� ��� ���"����� �#������	�� 	� 	�������	�	�� ������ � 6.
��������
��
����#���-��1�����1������������������	��������#	���	�������������
������
��
��	����� ������"������#������	��	�	�������	�	�� �������
������
��
	�� 	� Sopronjuk F.
Methods of Control and the Converse Problem for Mechatronic Systems // Development and
application systems. Suceava, Romana, 1998. � 10. 5. Gaidaichuk�+��� ���������� T. Optimal
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control synthesis for moving robot capture on the given trajectory // Development and application
systems. Suceava , Romana, 2000. P.97–100. 6. Surdu A., Lazoric V. The Method of Successive
Approximation in Converse Problems for Mechatronic Systems // Development and application
systems. Suceava, Romana, 1998. ����.

�����������

��)���7,��������"'�3+8 (�<�
���	(1!(1-�,���
�
���������	
�����
���
���������
������.��������	��
��

������
���������������
����������
�
��

���=����������=

 ��#���-��1�5���3	���$;���>������� �� ����3�+�������

The method for optimal synthesis of control systems with structure change with
continuous or discrete argument was proposed on the bases of maximum principle.

�0&�,��� (�"6�%"%#�'�.+�.'+��7� "'+���%#+�3(.� �2��)��%#����&,�.�!"%,��#�
�"'�� #(,� +� .� ��)���� �"'� (�2�'��#�'� .()��)��� (���'�#�!� ��. �&.(��&� .(!(-+
)����)#"'(0$�"1�%"�#�.��(��%�� +�)�"�*")��'(,%"'�'��

%���������� �������� �
������ 	��������� ��� �����!� �
���������  �������� ��������� �

�
�	����
������������

( ) +++=++ −−− )()1( 1)(11)( kkxkkAkkx jjjjjj

                           ( )( ) )( 1)(1 kkukkb jjjj +++ −− , [ ],1,0 1 −−∈ −jj kkk (1)

                          ( ) )(1)1(1)( )()( jjjjjjj vdkxCkx += −−− , Nj ,1= ,          (2)

)()(0)1( )(,0)( NNN xkxkx == , (3)

��� jjj kkx Χ∈+− )( 1)( , jΧ  – jn -�
����
��  ����
�� ��������� )( 1 kkA jj +− , )( 1 kkC jj +− –

����
��� ����������� ��������� jj nn × , 1−× jj nn , )( 1 kku jj +− , jv � �� �	������� ���
�
�
�

( )( ),1 kkb jj +− ( )jd  – jn ��
������ ��	���
�� Nkkk <<< ...10  – ��������� ����������� ��
� �	
�

����!�������
��������� �����������������

1	,�� ����� ���� 	�������� ��� [ ]Nkk ,0 �� ���� �	� ��	������ �� ����� 	��������� )(ˆ 1)( kku jj +− ,

1,...,1,0 1 −−= −jj kkk �� ��� ��������
� 	�������� �� ����	�!������ ����	���� )(� jv , Nj ,1= �� �	�

������������
��������������� 10)1( 0)( Χ∈=kx ��������� NNNN xkx Χ∈= )()( )( ����!����
����

)(0
1

11 ),(),(),()(ˆ NNNjN
T
Njj

T
jjj xkkVkkkkkWkku −

−− Φ+=+ , (4)

)(0
1

1)( ),(),(),(ˆ NNNjN
T
Njj

T
j

T
jj xkkVkkkkXdv −

− Φ= ,    (5)

��

),()...2()1(),( 11111 skAkkAkkAskkkX jjjjjjjjj +−+−+=++ −−−−−
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