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Linearis Kvadratikus Regulatorok

Linedris Kvadratikus Regulatorok (LQR):
Optimaélis vezérlési probléma:

o linedris irdnyitott rendszer:
X'(t) = Ax(t) + Bu(t), t € [to, ts],

ahol x € R" dllapot, u € R™ vezér fliggvény, A € R"™", B € R"™*"

@ minimizaljuk az aldbbi kvadratikus ar funkciondlt:
t
J(u) = x(t1) - Fx(t1) +/ (x- Qx+ u- Ru+2x- Nu)dt,
to

ahol F € R"™" Q ¢ R™" R R™™ N & R™™
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Linearis Kvadratikus Regulatorok (LQR):
Példak:
@ onvezérlé kocsi/robot esetén egy adott palya kovetése

@ drén lebegése adott magassagban
Speed
Limit
Road Car Speedometer l
# H q@q Driver
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Linearis Kvadratikus Regulatorok

Linearis Kvadratikus Regulatorok (LQR):

Példak:

@ Onvezérlé kocsi/robot esetén egy adott palya kdvetése

@ drén lebegése adott magassagban

Robot or Drone
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Linearis Kvadratikus Regulatorok

Linearis Kvadratikus Regulatorok (LQR):
Szakdolgozat elvarasai - LQR algoritmus kidolgoz&sa:

@ szakirodalom elsajatitasa: Pontrjagin maximum elv, Hamilton-Jacobi-Bellman
egyenlet

o a fentiek alapjan megszerkeszthet6 egy visszacsatoldsos optimalis vezérlés
(" feedback control”)

@ ehhez sziikséges egy Riccati egyenlet megolddsa

Szakirodalom: D. Liberzon, Calculus of Variations and Optimal Control Theory - A
Concise Introduction
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Ulam-Hyers Stabilitas D.E. Rendszerekre

Ulam-Hyers Stabilitas D.E. Rendszerekre:

@ c-approximacié konvergencidja:
ly'(t) = £(t,y(t))] <&, Vt € [a,b],
mikor mondhaté el, hogy létezik
x'(t) = f(t,x(t)), t€ [a,b],

amelyre

x(t) — y(t)|] < cre, Vt € [a, b]?

@ Picard-Lindelof mddszer: atirhatéak integralegyenletekre:
Xx=T(x), y=T) IT =Tl <e(b-a)
T, T kontrakciék + Banach fixpont tétel

Ix =yl = ITC) =TI < NTC) = TWI+ITH) = T < Llix—yl +e(b—a)
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Ulam-Hyers Stabilitas D.E. Rendszerekre

Ulam-Hyers Stabilitas D.E. Rendszerekre:
Szakdolgozat elvardsai - optimalisabb konvergencia kidolgozasa D.E. rendszerek esetén:

o vektor-érték(i normdk megismerése
@ Perov tétel - a Banach fixpont tétel vektor véltozata
o a fenti otletek altaldnositasa és alkalmazasa 2D-s D.E. rendszerekre

Szakirodalom: Sz. Andras, J. J. Kolumban, On the Ulam—Hyers stability of first order
differential systems with nonlocal initial conditions
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Turbulencia Modellezése Konvex Integralassal

@ turbulencia = olyan folyadékmozgas amelyben kaotikus nyomdas- illetve
sebességvialtozds van
Pl. Karman-féle orvény:

’ g @ 2 Flow over a cylinder
| Flow over - X - e, . (Re=100)
| Rishiri Island (Japan) 4« . %3 # o

@ Euler egyenletek idedlis folyadék leirdsara:
Orv+div(vev)+Vp=0, divv=0

o De Lellis, Székelyhidi Jr, 2009: |étezhet végtelen sok kaotikus megoldas, ezek
felelnek meg a turbulencidnak

Dr. Kolumban Jézsef Linearis Kvadratikus Reguldtorok // Ulam-Hyers Stabilitds // Turbulencia |



Turbulencia Modellezése Konvex Integral

Turbulencia Modellezése Konvex Integralassal
o De Lellis, Székelyhidi Jr, 2009: f& Gtlet: konvex relaxacié + " végtelen dimenzids
Krein-Milman érv”
conv{(v,0): vRv—oc=celd} ={(v,0): Anx(v®v—0)<e}
Szakdolgozat elvarasai - a De Lellis-Székelyhidi cikk megértése, megfeleld
funkciondlanalizis illetve konvex analizis alapok elsajatitdsa:
o LP terek

@ gyenge konvergencia

Baire kategdria elmélet

Krein-Milman tétel
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Turbul

Konvex Integral:

Koszonom a figyelmet!
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