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Reprezentacje wypukltych hamiltonianéw
o podliniowym wzrosScie

Roéwnanie Hamiltona—Jacobiego

—Vi(t,x) + H(t,x,—V,(t,z)) =0 mna (0,7) x R" (1)
V(T,z) =g(x) naR"

z wypuklym hamiltonianem w zmiennej gradientu mozna opisa¢ uzywajac funkcji
wartosci, pochodzacej z teorii rachunku wariacyjnego, ktoéra jest definiowana wzorem

T
V(t,x) = inf {g(z(T)) + / H*(s,2(s),2(s)) ds },
Z(')GWI(,I)([taT]aRn) t
z(t)=x

gdzie H*(t,z,-) jest sprzezeniem Legendre’a—Fenchela H(t, z,-). Rownanie (1) row-
niez mozna opisa¢ uzywajac funkcji wartosci pochodzacej z teorii sterowania optymal-
nego, pod warunkiem, ze istnieje odpowiednio regularna tréjka (A, f,1) spelniajaca
réwnosé
H(t.2.p) = supd {p. f(t..0)) = I(t..0) }. (2)
a

Dysponujac trojka (A, f,1), funkcje wartosci mozna zdefiniowaé wzorem

T

Vt.o) = inf{ a(aalT)) + [ U(ss20(5),al)ds .
al- t

gdzie a(-) jest sterowaniem o wartosciach w zbiorze A, za$ z,(-) rozwiazaniem row-

nania

2a(8) = f(s,24(5),a(s)), dla p.w. s € [t,T], takim, ze z,(t) = x.

Tréjke (A, f,1) spelniajaca réwnosé (2) bedziemy nazywaé reprezentacja hamiltonia~
nu H. Podczas wykladu przedstawimy nowa konstrukcje reprezentacji pochodzaca
z artykuléw [1], [2]. Nastepnie poréwnamy ja z konstrukcjami wystepujacymi w li-
teraturze. W koricu uzasadnimy, ze zdefiniowane powyzej funkcje wartosci Vi V sq
réwne, oraz wskazemy zwiazek miedzy trajektoriami optymalnymi w zagadnieniach
rachunku wariacyjnego a sterowaniami optymalnymi w zagadnieniach teorii sterowa-
nia.
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