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a) SOLUCION: La ecuacién para el estado adjunto es p(t) = 0 lo que implica que p es constante. El
control optimal se escribe en funcién de la variable adjunta como u(t) = p(t) y por lo tanto es también

constante. La condicién final para p es p(T) = —cx(T), y entonces u(t) = —cx(T), y como & = u
tenemos que la trayectoria éptima es x(t) = —cx(T)t + x¢ con
o
T =
#(T) 1+ T

b) SOLUCION: La ecuacién de Riccati asociada es

. E?
E:2—2E—77E(T):0, (1)

y probando soluciones de la forma E(t) = 26’6((;)) tenemos que

p_2_ 287 _ 28 F’
B g 27

entonces volviendo a (1) se obtiene
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y luego % =1- %7 lo que equivale a

B=p-28. (2)

La condicién E(T) = 0 equivale a B(T) = 0, 8(T) € R\ {0}. Resolviendo el polinomio asociado a la
EDO (2)
AN 42X0-1=0

tenemos que las soluciones son A\; o = —1 4 /2. La solucién es 3(t) = Ae*=T) 4 Ber2(t=1) con
A+ B=0(T)y MA+ XaB =0. Luego

o MW(D) N\ a-my (Alb(T)> As(t=T)
B(t)<A2_M>e =0y (UL

y por lo tanto el control cerrado es

donde




