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P2 a) SOLUCIÓN: La ecuación para el estado adjunto es ṗ(t) = 0 lo que implica que p es constante. El
control optimal se escribe en función de la variable adjunta como u(t) = p(t) y por lo tanto es también
constante. La condición final para p es p(T ) = −cx(T ), y entonces u(t) = −cx(T ), y como ẋ = u
tenemos que la trayectoria óptima es x(t) = −cx(T )t+ x0 con

x(T ) =
x0

1 + cT
.

b) SOLUCIÓN: La ecuación de Riccati asociada es

Ė = 2− 2E − E2

2
, E(T ) = 0, (1)

y probando soluciones de la forma E(t) = 2β̇(t)
β(t) tenemos que

Ė =
2β̈

β
− 2(β̇)2

b2
=

2β̈

β
− E2

2
,

entonces volviendo a (1) se obtiene

2β̈

β
− E2

2
= 2− 2E − E2

2

y luego β̈
β = 1− 2β̇

β , lo que equivale a

β̈ = β − 2β̇. (2)

La condición E(T ) = 0 equivale a β̇(T ) = 0, β(T ) ∈ R \ {0}. Resolviendo el polinomio asociado a la
EDO (2)

λ2 + 2λ− 1 = 0

tenemos que las soluciones son λ1,2 = −1 ±
√
2. La solución es β(t) = Aeλ1(t−T ) + Beλ2(t−T ), con

A+B = β(T ) y λ1A+ λ2B = 0. Luego

β(t) =

(
λ2b(T )

λ2 − λ1

)
eλ1(t−T ) +

(
λ1b(T )

λ1 − λ2

)
eλ2(t−T )

y por lo tanto el control cerrado es
u(t) = E(t)x(t),

donde

E(t) =
2β̇(t)

β(t)
= 2

(
λ1λ2

λ2−λ1

)
eλ1(t−T ) +

(
λ1λ2

λ1−λ2

)
eλ2(t−T )(

λ2

λ2−λ1

)
eλ1(t−T ) +

(
λ1

λ1−λ2

)
eλ2(t−T )

.


