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 Abstract – The discrete linear-quadratic optimal control 
problem for descriptor systems is investigated. An application to 
an optimal control problem of mobile robots is considered. 
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Дискретные динамические системы возникают при 

моделировании процессов с дискретным временем, а 
также при дискретизации непрерывных моделей для 
проведения практических расчетов. Если непрерывная 
система является дескрипторной, то есть ее динамика 
описывается дифференциальным уравнением, не 
разрешенным относительно старшей производной по 
времени, то соответствующая дискретная система также 
является дескрипторной. Различные классы дискретных 
дескрипторных систем управления изучались, например, 
в [1-5]. К исследованию этих систем применяются 
различные методы. Например, в [1]  для исследования 
дескрипторной дискретной системы управления с 
сосредоточенными параметрами выбирается специальная 
система координат - SVD [6]. В работе [3] исследуется 
дескрипторная система в гильбертовом пространстве. В 
[4] применяется метод спектральных проекторов типа 
Рисса, основы которого заложены в работе [7]. 
Исследуются сосредоточенные и распределенные 

системы управления, эволюция которых описывается 
дискретным эволюционным уравнением в абстрактном 
гильбертовом пространстве: 
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Система (1) является дескрипторной, так как она, 
вообще говоря,  не разрешима относительно вектора 1ny  

из-за вырожденности оператора .nA  Заметим, что 

неограниченные операторы nn BA ,  могут быть 

необратимыми при каждом n . Интерес к системе (1) 

стимулировался задачей оптимального управления 
мобильным роботом. Дифференциально-алгебраическое 
уравнение вида 
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возникает при изучении динамики управляемых 
многозвенных механизмов и интеллектуальных роботов 

[8,9]. Понижая порядок уравнения (2), мы приходим к 
дифференциальному уравнению вида 
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дискретный аналог которого имеет вид (1). Для системы 
(1) решается задача оптимального  управления с 
квадратичным критерием качества, строятся оптимальное 
управление и оптимальное решение. 
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