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Abstract

Vamos a discutir el siguiente problema de control óptimo:

MinimizeF (x, u) =
∫ T

0

f(t, x(t), u(t))dt

subject to :

x′i(t) = ϕi(t, x(t), u(t)), a.e in [0, T ], i = 1, · · · , n
xi(0) = αi, i = 1, · · · , n

gj(t, x(t), u(t)) ≤ 0, ∀t ∈ [0, T ], j = 1, · · · , q
x ∈ (C1

∞([0, T ],Rn), ‖ · ‖0)
u ∈ (L∞([0, T ],Rm), ‖ · ‖∞)

u ∈ U = {u ∈ L∞ : u(t) ∈ U, a.e, t ∈ [0, T ]}





(OCP )

donde C1
∞ es el conjunto de las funciones absolutamente continuas, con derivadas contin-

uas en L∞. Las funciones f : [0, T ] × Rn × Rm → R, ϕ : [0, T ] × Rn × Rm → Rn, son

consideradas continuas y continuamente diferenciables con respecto (x, u) Vamos a mostar

condiciones necesarias y suficientes de optimalidad tanto para el caso normal como anor-

mal. Discutiremos también posibles extensiones para problemas con dinámicas dadas por

ecuaciones diferenciales parciales.
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Operativa, Universidad Pablo de Olavide, Sevilla, España. E-mail: mbherjim@upo.es
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