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Рассмотрим задачу непрерывного нечеткого управления, которая в самом общем

виде записывается как («нечеткая» задача Больца [1]):

J =

∫ t1

t0

F (x,u, t) dt + G(x1, t1),

ẋ(t) = f(x,u, t), x(t0) = x0, x(t1) = x1, {u(t)} ∈ U.

(1)

Здесь x — вектор переменных состояния, u — вектор управлений, ẋ(t) = f(x,u, t) —
уравнения эволюции системы, G(x1, t1) — функция конечных параметров. Все пара-

метры и уравнения данной задачи, а также целевой функционал J являются нечет-

кими.
По аналогии с [1] выделим другие варианты нечетких задач оптимального упра-

вления:

«нечеткая» задача Лагранжа [2]

J =

∫ t1

t0

F (x,u, t) dt,

ẋ(t) = f(x,u, t), x(t0) = x0, x(t1) = x1, {u(t)} ∈ U ;

(2)

«нечеткая» задача Майера

J = G(x1, t1),

ẋ(t) = f(x,u, t), x(t0) = x0, x(t1) = x1, {u(t)} ∈ U.
(3)

Примерами практического приложения таких задач могут служить задачи оптимиза-

ции дорожного движения (см. [3]). В частности, роль целевого функционала в задаче
(2) может играть средняя длина очередей на перекрестках, а в задаче (3) — суммар-

ное время проезда по маршруту.
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